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ZUM BETREIBEN EINES REINIGUNGSGERÄTS

(57) Die Erfindung betrifft ein Reinigungsgerät (200)
zumReinigen von Spülgut, wobei an jedemSpülgut eine
Sendeeinheit (S1, S2) zum Bereitstellen eines für das
jeweilige Spülgut spezifischen Identifikationssignals mit-
tels Ultra-Breitband-Technologie angeordnet ist. Das
Reinigungsgerät (200) umfasst eine Spülkammer (202)
zum Aufnehmen des Spülgutes und mindestens eine

Sensoreinheit (210), die benachbart zu oder in der Spül-
kammer (202) angeordnet ist. Die mindestens eine Sen-
soreinheit (210) ist ausgebildet, um die Identifikations-
signale aller Sendeeinheiten (S1, S2) von in der Spül-
kammer (202) angeordnetemSpülgutmittels Ultra-Breit-
band-Technologie zu erfassen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Reinigungsgerät zum
Reinigen von Spülgut sowie ein Verfahren und eine
Steuereinheit zum Betreiben eines solchen Reinigungs-
geräts.
[0002] Reinigungsgeräte bzw. Reinigungs‑ und Des-
infektionsgeräte bzw. Aufbereitungsgeräte sollen in der
Lage sein, das eingelegte Reinigungsgut bzw. Spülgut
vor der Aufbereitung durch das Gerät eindeutig zu er-
kennen. Dies kann idealerweise automatisch erfolgen,
ohne dass ein Anwender demGerät mitzuteilen braucht,
dass beispielsweise auf Ebene 1 ein Spülgut vom Typ
XYZ eingelegt worden ist. Beispielsweise über eine so-
genannte Userantenne kann sich der Anwender bzw.
Benutzer oder User herkömmlicherweise durch Vorhal-
ten eines RFID-Tags (RFID = radio-frequency identifica-
tion; Identifikation mittels elektromagnetischer Wellen)
vomGerät identifizieren lassen, wobei dies eine bewuss-
te manuelle Tätigkeit erfordert.
[0003] Für solche Reinigungs‑ und Desinfektionsge-
räte kann ein RFID-System vorgesehen sein, das typi-
scherweise einen RFID-Controller, RFID-Antennenlei-
tungen und RFID-Antennen aufweist. Das System kann
beispielsweise mittels einer RFID-Antenne pro Bela-
dungsebene in der Spülkammer das Vorhandensein
von Spülgut erkennen, sofern ein RFID-Tag am Spülgut
vorgesehen ist. Dabei muss die RFID-Antenne in einem
fest definierten Abstand zum Tag amSpülgut positioniert
sein. Das erfordert eine klar definierte Aufnahme des
Spülgutes in der Spülkammer. Es könnenbeispielsweise
auch zwei verschiedene RFID-Systeme pro Gerät zum
Einsatz kommen, wie zum Beispiel eines für eine Nutz-
eridentifikation und ein anderes für Chemieerkennung
oder Spülguterkennung.
[0004] Der hier vorgestellte Ansatz stellt sich die Auf-
gabe, ein verbessertes Reinigungsgerät zum Reinigen
von Spülgut, ein verbessertes Verfahren zum Betreiben
eines Reinigungsgeräts und eine verbesserte Steuer-
einheit zum Betreiben eines Reinigungsgeräts zu schaf-
fen.
[0005] ErfindungsgemäßwirddieseAufgabedurchein
Reinigungsgerät, durch ein Verfahren und durch eine
Steuereinheit mit den Merkmalen der Hauptansprüche
gelöst. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden
Unteransprüchen.
[0006] Die mit der Erfindung erreichbaren Vorteile be-
stehen insbesondere in einer zuverlässigen und lang-
fristig günstigen Erkennung von Beladungen bzw. Spül-
gut oder Beladungsträgern wie beispielsweise Körben.
Insbesondere dann, wenn das zu erkennende Spülgut
hochpreisig ist, macht eine Ultra-Breitband-Sendeein-
heit lediglich einen geringen Anteil vom Gesamtpreis
aus. Ferner sind auch zusätzliche Funktionalitäten über
die imGerät verbauteUWB-Sensorik (UWB=UltraWide
Band; Ultra-Breitband) umsetzbar. Es kann eine Kom-
plexität in der Sensorik zur Beladungserkennung redu-

ziert werden. Zudem kann eine rotatorische Unabhän-
gigkeit der Sendeeinheit bei der Erkennung erreicht wer-
den. Somit kann für Reinigungsgeräte beispielsweise
auch eine Nachfolge-Technologie zu RFID etabliert wer-
den. Somit kann erreicht werden, dass für die meisten
Anwendungsfälle zur Beladungserkennung lediglich ei-
ne Sensoreinheit pro Spülkammer ausreicht. Dennoch
kann dabei eine exakte Lokalisierung des Spülgutes
erzielt und zusätzlich oder alternativ eine Positionsge-
nauigkeit erhöht werden. Somit können verglichen mit
herkömmlichenKonzepten Integrations- undGerätekos-
ten gesenkt werden, kann eine wie bei RFID-Tags erfor-
derliche, exakte Positionierung des Spülgutes vermie-
den werden, ist für alle Spülkammerebenen meist eine
einzige Sensoreinheit ausreichend, kann eine Echtzeit-
Parallele Signalauswertung realisiert werden, kann eine
Robustheit gegenüber Störungen durch Interferenzen
erhöht werden, wie z.B. herkömmlicherweise durch Me-
talle oder Überlagerung von RFID-Schwingkreisen an
dem Tag, kann eine Erkennung einer Entfernung zum
Messobjekt bzw. Spülgut ermöglicht werden und kann,
anders als bei RFID-Sensorik und RFID-Tags, eine Er-
kennungbzw.ErfassungdesSpülgutes unabhängig sein
von einer Ausrichtung zwischen Sendeeinheit und Sen-
soreinheit.
[0007] Es wird ein Reinigungsgerät zum Reinigen von
Spülgut vorgestellt, wobei an jedemSpülgut eine Sende-
einheit zum Bereitstellen eines für das jeweilige Spülgut
spezifischen Identifikationssignals mittels Ultra-Breit-
band-Technologie angeordnet ist, wobei das Reini-
gungsgerät folgende Merkmale aufweist:

eine Spülkammer zum Aufnehmen des Spülgutes;
und

mindestens eine Sensoreinheit, die benachbart zu
oder in der Spülkammer angeordnet ist, wobei die
mindestens eine Sensoreinheit ausgebildet ist, um
die Identifikationssignale aller Sendeeinheiten von
in der Spülkammer angeordnetem Spülgut mittels
Ultra-Breitband-Technologie zu erfassen.

[0008] Das Reinigungsgerät kann auch als ein Reini-
gungs‑ und Desinfektionsgerät bezeichnet werden. Das
Reinigungsgerät kann ausgebildet sein, um Spülgut aus
medizinischen, labor‑ und dentaltechnischen Anwen-
dungen, aber auch Spülgut in Gestalt von Lungenauto-
maten, Pressluftatmer oder dergleichen zu reinigen. So-
mit kann es sich bei dem Spülgut um eine medizinische
Vorrichtung, eine labortechnische Vorrichtung, eine den-
taltechnische Vorrichtung, einen Lungenautomaten, ei-
nen Pressluftatmer oder dergleichen handeln. Die Sen-
deeinheit kann auch als ein sogenannter Tag oder als
eine Ultra-Breitband-Sendeeinheit bezeichnet werden.
Die Spülkammer kann ausgebildet sein, um eine Mehr-
zahl von einzelnen Exemplaren von Spülgut aufzuneh-
men. Die Spülkammer kann ausgebildet sein, um unter-
schiedliche Typen von Spülgut aufzunehmen. Die min-
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destens eine Sensoreinheit kann auch als eine Ultra-
Breitband-Sensoreinheit bezeichnet werden. Die min-
destens eine Sensoreinheit kann angrenzend an die
Spülkammer, innerhalb der Spülkammer oder in eine
Wand der Spülkammer integriert angeordnet sein. Die
mindestens eine Sensoreinheit und alle Sendeeinheiten
von in der Spülkammer angeordnetem Spülgut können
ein Ultra-Breitband-System bilden.
[0009] Gemäß einer Ausführungsform kann die min-
destens eine Sensoreinheit relativ zu mindestens einer
Symmetrieachse und zusätzlich oder alternativ mindes-
tens einer Symmetrieebene der Spülkammer asymmet-
risch bezüglich der Spülkammer angeordnet sein. Durch
eine solche asymmetrische Anordnung kann eine ein-
deutige Positionsbestimmung von Spülgut in der Spül-
kammer ermöglicht werden.
[0010] Auch kann die mindestens eine Sensoreinheit
ausgebildet sein, um die Identifikationssignale auszu-
werten, um für das jeweilige Spülgut spezifische Identi-
fikationsdaten zu ermitteln. Hierbei können die Identifi-
kationsdaten einen Typ des Spülgutes und zusätzlich
oder alternativAnforderungendesSpülgutes hinsichtlich
eines durchzuführenden Reinigungsprogramms reprä-
sentieren. Abhängig von den Identifikationsdaten kann
ein Reinigungsprogramm des Reinigungsgeräts an-
steuerbar sein. Eine solche Ausführungsform bietet
den Vorteil, dass eine automatische Beladungserken-
nung insbesondere zur Programmsteuerung ermöglicht
werden kann. So kann ein Reinigungsprogrammoptimal
auf die Erfordernisse des Spülgutes eingestellt werden.
[0011] Ferner kann diemindestens eine Sensoreinheit
ausgebildet sein, um unter Verwendung von erfassten
Signallaufzeiten der Identifikationssignale eine Position
jedes Spülgutes in der Spülkammer zu bestimmen. Sig-
nallaufzeiten könnenLaufzeitender Identifikationssigna-
le zwischen allen Sendeeinheiten und der mindestens
einenSensoreinheit repräsentieren. Eine solcheAusfüh-
rungsform bietet den Vorteil, dass eine automatische
Beladungserkennung auch hinsichtlich einer Positionie-
rung von Spülgut in der Spülkammer ermöglicht werden
kann. So kann ein Reinigungsprogramm optimal auf die
Anordnung des Spülgutes in der Spülkammer abge-
stimmt werden.
[0012] Zudem kann die mindestens eine Sensorein-
heit signalübertragungsfähig direkt mit einem Steuerge-
rät des Reinigungsgeräts verbunden sein. Eine solche
Ausführungsform bietet den Vorteil, dass auf ein dedi-
ziertes, ausschließlich für die mindestens eine Sensor-
einheit vorgesehenes Steuergerät verzichtet werden
kann. Die mindestens eine Sensoreinheit kann vielmehr
im direkten Austausch mit der Gerätsteuerung stehen.
[0013] Das Reinigungsgerät weist in der Spülkammer
mehrere Aufnahmebereiche zum Aufnehmen des Spül-
gutes auf, beispielsweise unterschiedliche Beladungs-
ebenen und/oder Spülkörbe und/oder mehrere Korb-
oder Moduleinsätze. Diese verschiedenen Aufnahme-
bereiche, insbesondere Beladungsebenen, Spülkörbe
und/oder Korb- oder Moduleinsätze haben dabei für ei-

nen Spülvorgang eine fest vorgegebene Positionierung
in der Spülkammer. Beispielsweise können einOberkorb
und ein Unterkorb und ggf. noch weitere Körbe vorge-
sehen sein. Diese können jeweils wiederum mehrere
Aufnahmebereiche bereitstellen, welche jeweils zur Auf-
nahme eines oder mehrerer Korb- oder Moduleinsätze
dienen können. Die Aufnahmebereiche können Halte-
einrichtungen zur sicherenHalterung des Spülgutes auf-
weisen, insbesonderedesSpülgutesausmedizinischen,
labor- oder dentaltechnischen Anwendungen oder von
Spülgut in Gestalt von Lungenautomaten, Pressluftat-
mer oder dergleichen. Sie können auch Anschlussein-
richtungen bereitstellen, an die beispielsweise ein Innen-
kanal desSpülgutes angeschlossenwerden kann.Diese
kann - je nach Anwendungsfall - etwa dazu dienen, um
beispielsweise von dem Reinigungsgerät über die An-
schlusseinrichtung bereitgestellte Spülflotte oder Trock-
nungsluft in den Innenkanal eines Spülgutes zu leiten
und dadurch eine Innenreinigung und/oder -trocknung
des Spülgutes zu ermöglichen, oder aber in einem ande-
ren Anwendungsfall, um den Innenkanal mit einem
Druckgas zu beaufschlagen, um den Innenkanal gerade
frei von Spülflotte zu halten.
[0014] Wie bereits erläutert ist Sensoreinheit vorzugs-
weise relativ zu mindestens einer Symmetrieachse und
zusätzlich oder alternativ mindestens einer Symmetrie-
ebene der Spülkammer asymmetrisch bezüglich der
Spülkammer angeordnet. Dadurch kann insbesondere
eine Sensoreinheit bereitgestellt werden, ist dazu aus-
gebildet ist, unter Verwendung der erfassten Signallauf-
zeiten der Identifikationssignale eine Positionierung je-
des Spülgutes einem bestimmten Aufnahmebereich des
Reinigungsgeräts zu bestimmen. Durch die unterschied-
lichen Laufzeiten der Identifikationssignale kann ein
SpülgutmittelsderSensoreinheit einembestimmtenAuf-
nahmebereich zugeordnet werden. Die Sensoreinheit ist
mit anderen Worten vorzugsweise so angeordnet, dass
die Anordnung von Spülgut in unterschiedliche Aufnah-
mebereiche zu unterschiedlichen Signallaufzeiten
führen.
[0015] Durch das Vorsehen einer zweiten Sensorein-
heit, die an einer anderen Position als die erste Sensor-
einheit angeordnet ist, aber vorzugsweise ebenfalls rela-
tiv zu mindestens einer Symmetrieachse und zusätzlich
oder alternativ mindestens einer Symmetrieebene der
Spülkammer asymmetrisch bezüglich der Spülkammer
angeordnet ist, kann das Zuordnen eines Spülgutes zu
einem Aufnahmebereich weiter verbessert werden bzw.
eine größere Zahl von unterschiedlichen Aufnahmebe-
reichen mit größerer Sicherheit und Eindeutigkeit unter-
schieden werden.
[0016] Mit der so erlangten Kenntnis des Vorhandens-
eins, der Art und Menge von bestimmtem Spülgut in den
einzelnenAufnahmebereichenkanndasReinigungspro-
gramm ausgewählt und/oder modifiziert werden und da-
durch eine verbesserte und/oder effizientere Reinigung
erreicht werden.
[0017] Gemäßeiner Ausführungsform kann dasReini-
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gungsgerät auch eine weitere Sensoreinheit umfassen,
die ausgebildet sein kann, um ein weiteres Identifika-
tionssignal von einer weiteren Sendeeinheit, die an oder
in einer nutzerseitigen Vorrichtung in einer Umgebung
des Reinigungsgeräts angeordnet sein kann, mittels Ult-
ra-Breitband-Technologie zu erfassen. Eine solche Aus-
führungsform bietet den Vorteil, dass eine automatische
Benutzererkennung realisiert werden kann. Somit sind
auch zusätzlicheFunktionendenkbar, wie z.B. eineauto-
matische Türöffnung oder Veränderung einer Gerätean-
zeige in Abhängigkeit von einer Entfernung eines Benut-
zers zum Gerät. Weitere Sendeeinheit kann beispiels-
weise bereits in externen Geräten des Benutzers vor-
handenundnutzbar sein, beispielsweise ineinemSmart-
phone.
[0018] Es kann somit gemäß Ausführungsformen ein
Reinigungsgerät, oder auch Reinigungs‑ und Desinfek-
tionsgerät, mit einem UWB-Sensorsystem zur automati-
schen Beladungserkennung und optional zusätzlich zur
automatischen Benutzererkennung realisiert werden.
[0019] Eswird auch einVerfahren zumBetreiben einer
Ausführungsform eines hierin genannten Reinigungsge-
räts vorgestellt, wobei das Verfahren folgende Schritte
aufweist:

Erfassen der Identifikationssignale aller Sendeein-
heiten von in der Spülkammer angeordnetem Spül-
gut mittels Ultra-Breitband-Technologie unter Ver-
wendung der mindestens einen Sensoreinheit; und

Ansteuern von Betriebsmitteln des Reinigungsge-
räts in Abhängigkeit von den erfassten Identifika-
tionssignalen, um ein Reinigungsprogramm für
das Spülgut durchzuführen, um das Spülgut zu rei-
nigen.

[0020] Durch Ausführen des Verfahrens kann eine
Ausführungsform eines hierin genannten Reinigungsge-
räts auf vorteilhafte Weise betrieben werden oder kann,
anders ausgedrückt, ein Betrieb desselben auf vorteil-
hafte Weise gesteuert werden.
[0021] Gemäß einer Ausführungsform kann im Schritt
des Erfassens das weitere Identifikationssignal der wei-
teren Sendeeinheit mittels Ultra-Breitband-Technologie
unter Verwendung der weiteren Sensoreinheit erfasst
werden. Hierbei können im Schritt des Ansteuerns die
Betriebsmittel in Abhängigkeit von dem erfassten weite-
ren Identifikationssignal angesteuert werden. Eine sol-
che Ausführungsform bietet den Vorteil, dass eine auto-
matische Benutzererkennung realisiert werden kann.
Somit sind auch zusätzliche Funktionen denkbar, wie
z.B. eine automatische Türöffnung oder Veränderung
einer Geräteanzeige in Abhängigkeit von einer Entfer-
nung eines Benutzers zum Gerät.
[0022] Weitere Sendeeinheit kann beispielsweise be-
reits in externen Geräten des Benutzers vorhanden und
nutzbar sein, beispielsweise in einem Smartphone.
[0023] Der hier vorgestellte Ansatz schafft ferner eine

Steuereinheit, die ausgebildet ist, um die Schritte einer
Variante eines hier vorgestellten Verfahrens in ent-
sprechenden Einrichtungen durchzuführen, anzu-
steuern bzw. umzusetzen. Auch durch diese Ausfüh-
rungsvariante der Erfindung in Form einer Vorrichtung
kann die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe
schnell und effizient gelöst werden.
[0024] Die Steuereinheit kann ausgebildet sein, um
Eingangssignale einzulesen und unter Verwendung
der Eingangssignale Ausgangssignale zu bestimmen
und bereitzustellen. Ein Eingangssignal kann beispiels-
weise ein über eine Eingangsschnittstelle der Steuer-
einheit einlesbares Sensorsignal darstellen. Ein Aus-
gangssignal kann ein Steuersignal oder ein Datensignal
darstellen, das an einer Ausgangsschnittstelle der
Steuereinheit bereitgestellt werden kann. Die Steuerein-
heit kann ausgebildet sein, um die Ausgangssignale
unter Verwendung einer in Hardware oder Software um-
gesetzten Verarbeitungsvorschrift zu bestimmen. Bei-
spielsweise kann die Steuereinheit dazu eine Logik-
schaltung, einen integrierten Schaltkreis oder ein Soft-
waremodul umfassen und beispielsweise als ein diskre-
tes Bauelement realisiert sein oder von einem diskreten
Bauelement umfasst sein.
[0025] Von Vorteil ist auch ein Computer-Programm-
produkt oder Computerprogramm mit Programmcode,
der auf einemmaschinenlesbarenTräger oder Speicher-
medium wie einem Halbleiterspeicher, einem Festplat-
tenspeicher oder einem optischen Speicher gespeichert
sein kann. Wird das Programmprodukt oder Programm
auf einem Computer oder einer Steuereinheit ausge-
führt, so kann das Programmprodukt oder Programm
zur Durchführung, Umsetzung und/oder Ansteuerung
der Schritte des Verfahrens nach einer der hier beschrie-
benen Ausführungsformen verwendet werden.
[0026] Der hier beschriebene Ansatz kann entspre-
chend im Zusammenhang mit einem gewerblichen oder
professionellen Gerät, beispielsweise einem medizin-
ischenGerät,wieeinemReinigungs‑oderDesinfektions-
gerät, einemKleinsterilisator, einemGroßraumdesinfek-
tor oder einer Container-Waschanlage eingesetzt wer-
den.
[0027] Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend näher beschrieben. Es zeigt

Figur 1 eine schematische Darstellung eines Reini-
gungsgeräts zum Reinigen von Spülgut;

Figur 2 eine schematische Darstellung eines Aus-
führungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
zum Reinigen von Spülgut;

Figur 3 eine schematische Darstellung eines Aus-
führungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
zum Reinigen von Spülgut;

Figur 4 eine schematische Darstellung eines Aus-
führungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
zum Reinigen von Spülgut;

Figur 5 eine schematische Darstellung eines Aus-
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führungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
zum Reinigen von Spülgut;

Figur 6 eine schematische Darstellung eines Aus-
führungsbeispiels einer Steuereinheit zum
Betreiben eines Reinigungsgeräts;

Figur 7 ein Ablaufdiagramm eines Ausführungsbei-
spiels eines Verfahrens zum Betreiben ei-
nes Reinigungsgeräts;

Figur 8 ein Ablaufdiagramm eines Prozesses in
Verbindung mit dem Verfahren aus Figur 7;

Figur 9 ein Ablaufdiagramm eines Prozesses in
Verbindung mit dem Verfahren aus Figur 7;
und

Figur 10 ein Ablaufdiagramm eines Prozesses in
Verbindung mit dem Verfahren aus Figur 7.

[0028] Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung
eines Reinigungsgeräts 100 zum Reinigen von Spülgut.
DasReinigungsgerät 100 umfasst eineSpülkammer 102
zum Aufnehmen des Spülgutes, wobei in der Spülkam-
mer 102 gemäß dem hier dargestellten Beispiel ein ers-
tes Stück Spülgut mit einem ersten RFIG-Tag T1 und ein
zweites Stück Spülgut mit einem zweiten RFIG-Tag T2
aufgenommen sind, ein Bedien‑ und Anzeigeelement
104, einen an der Spülkammer 102 angeordneten ersten
RFID-Sensor 112 für eine erste Beladungsebene der
Spülkammer 102, einen an der Spülkammer 102 ange-
ordneten zweiten RFID-Sensor 114 für eine zweite Bela-
dungsebene der Spülkammer 102, einen RFID-Außen-
sensor 116 für eine Umgebung des Reinigungsgeräts
100, einen RFID-Controller 118 und eine Gerätesteue-
rung 120.
[0029] Ferner ist in der Darstellung in der Umgebung
des Reinigungsgeräts 100 ein Benutzer X mit einem
weiteren RFIG-Tag TX zur Benutzeridentifizierung mit-
tels des RFID-Außensensors 116 gezeigt.
[0030] Der erste RFID-Sensor 112, der zweite RFID-
Sensor 114 und der RFID-Außensensor 116 sind signal-
übertragungsfähig mit dem RFID-Controller 118 verbun-
den, welcher wiederum signalübertragungsfähig mit der
Gerätesteuerung 120 verbunden ist.
[0031] Figur 2 zeigt eine schematische Darstellung
eines Ausführungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
200 zum Reinigen von Spülgut. Das Reinigungsgerät
200 kann auch als ein Reinigungs‑ und Desinfektions-
gerät bezeichnet werden. Bei dem Spülgut handelt es
sich beispielsweise um eine medizinische Vorrichtung,
eine labortechnische Vorrichtung, eine dentaltechnische
Vorrichtung, einen Lungenautomaten, einen Pressluft-
atmer oder dergleichen.
[0032] Das Reinigungsgerät 200 umfasst eine Spül-
kammer 202 zum Aufnehmen des Spülgutes. In der
Darstellung von Figur 2 sind lediglich beispielhaft zwei
Stück Spülgut gezeigt. An jedemSpülgut ist eine Sende-
einheit S1, S2 zum Bereitstellen eines für das jeweilige
Spülgut spezifischen Identifikationssignals mittels Ultra-
Breitband-Technologie angeordnet. An einem ersten
Stück Spülgut ist eine erste Sendeeinheit S1 zumBereit-

stellen eines für das erste Stück Spülgut spezifischen,
ersten Identifikationssignals angeordnet. Aneinemzwei-
ten Stück Spülgut ist eine zweite Sendeeinheit S2 zum
Bereitstellen eines für das zweite Stück Spülgut spezifi-
schen, zweiten Identifikationssignals angeordnet. Das
erste und das zweite Stück Spülgut sind auf unterschied-
lichen Beladungsebenen in der Spülkammer 202 ange-
ordnet.
[0033] Das Reinigungsgerät 200 umfasst ferner min-
destens eine Sensoreinheit 210. Gemäß dem hier dar-
gestelltenAusführungsbeispiel umfasst dasReinigungs-
gerät 200 lediglich eine Sensoreinheit 210. Die mindes-
tens eineSensoreinheit 210 ist benachbart zu oder in der
Spülkammer 202 angeordnet. Die mindestens eine Sen-
soreinheit 210 ist ausgebildet, um die Identifikationssig-
nale aller Sendeeinheiten S1, S2 von in der Spülkammer
202 angeordnetem Spülgut mittels Ultra-Breitband-
Technologie zu erfassen.
[0034] Zudem umfasst das Reinigungsgerät 200 ein
Bedien‑ und Anzeigeelement 204. Auch wenn es in der
Darstellung von Figur 2 nicht explizit gezeigt oder be-
zeichnet ist, umfasst das Reinigungsgerät 200 auch Be-
triebsmittel zum Durchführen eines Reinigungspro-
gramms für an dem Spülgut, wie beispielsweise eine
Pumpe und dergleichen mehr.
[0035] Die mindestens eine Sensoreinheit 210 ist ins-
besondere ausgebildet, um die Identifikationssignale
auszuwerten, um für das jeweilige Spülgut spezifische
Identifikationsdaten zu ermitteln. Die Identifikationsda-
ten repräsentieren einen Typ des Spülgutes und/oder
Anforderungen des Spülgutes hinsichtlich eines durch-
zuführenden Reinigungsprogramms. Zusätzlich oder al-
ternativ ist die mindestens eine Sensoreinheit 210 aus-
gebildet, um unter Verwendung von erfassten Signal-
laufzeiten der Identifikationssignale eine Position jedes
Spülgutes in der Spülkammer 202 zu bestimmen.
[0036] Anders ausgedrückt sind mit den Sendeeinhei-
ten S1, S2 auch als UWB-Tags bezeichnete Vorrichtun-
gen an der Beladung bzw. dem Spülgut angebracht.
DieseSendeeinheitenS1,S2sindaktiveTagsundhaben
einen internen Energiespeicher, der außerhalb der Auf-
bereitungdurchKonnektierenmit einergeeignetenelekt-
rischen Spannungsquelle wieder aufgeladen werden
kann. In der Spülkammer 202 ist für alle Ebenenmindes-
tens eine Sensoreinheit 210 bzw. UWB-Sensoreinheit
zumAuswerten der UWB-Tags bzw. Sendeeinheiten S1,
S2 angeordnet. Die Sensoreinheit 210 ist insbesondere
ausgebildet, umsowohl eineDistanz, siehes1unds2,als
auch weitere Merkmale, z.B. Unique Identifier, des Spül-
gutes zu erfassen.
[0037] Gemäß einem Ausführungsbeispiel umfasst
das Reinigungsgerät 200 auch eine weitere Sensorein-
heit 215. Die weitere Sensoreinheit 215 ist ausgebildet,
um ein weiteres Identifikationssignal von einer weiteren
Sendeeinheit SX, die anoder in einer nutzerseitigen bzw.
durch einen Nutzer X getragenen Vorrichtung in einer
Umgebung des Reinigungsgeräts 200 angeordnet ist,
mittels Ultra-Breitband-Technologie zu erfassen. Dabei
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ist die weitere Sensoreinheit 215 im Bereich eines Geh-
äuses des Reinigungsgeräts 200 angeordnet.
[0038] Anders ausgedrückt kann durch eine weitere
UWB-Sensorik bzw. Sensoreinheit 215 am Rande der
äußeren Umgebungsflächen des Reinigungsgeräts 200
bzw. dessen Gehäuse mindestens ein am Nutzer ver-
orteter UWB-Tag bzw. mindestens eine weitere Sende-
einheit SX ausgelesen werden, die sich z.B. in Periphe-
riegerätendesNutzers befindet, wie z.B. in einemSmart-
phone. Dadurch kann die Benutzeridentifikation ohne
manuelle Tätigkeit, wie beispielsweise ein Vorhalten ei-
nes Transponders, automatisch erfolgen, wenn die wei-
tere Sendeeinheit SX auf diesen Anwendungsfall einge-
richtet wurde.
[0039] Je nach Entfernungsbereich, siehe beispiels-
weisedieAbstände s3, s4, s5, derweiterenSendeeinheit
SX kann die weitere Sensoreinheit 215 die Entfernung
zumBenutzer bzw. Nutzer X feststellen und so beispiels-
weise die angezeigten Inhalte am Bedien‑ und Anzeige-
element 204 in Abhängigkeit davon verändern. Nähert
sich der Nutzer X über diese Erkennung extrem nah dem
Reinigungsgerät 200 an, siehe Abstand s3, so könnte
z.B. eine weitere Funktionalität wie das automatische
Öffnen von Gerätetüren veranlasst werden.
[0040] Die mindestens eine Sensoreinheit 210 ist sig-
nalübertragungsfähig direkt mit dem Steuergerät 220
des Reinigungsgeräts 200 verbunden. Ferner ist die
weitere Sensoreinheit 215 signalübertragungsfähig di-
rektmit demSteuergerät 220 verbunden. Zudem ist auch
das Bedien‑ und Anzeigeelement 204 signalübertra-
gungsfähig direkt mit dem Steuergerät 220 verbunden.
Anders ausgedrückt ist die mindestens eine Sensorein-
heit 210 direkt im Austausch mit dem Steuergerät 220
bzw. derGerätsteuerung. Ein separaterRFID-Controller,
wie im Stand der Technik üblich, entfällt somit.
[0041] Figur 3 zeigt eine schematische Darstellung
eines Ausführungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
200 zum Reinigen von Spülgut. Das Reinigungsgerät
200 und die Darstellung in Figur 3 entsprechen dem
Reinigungsgerät und der Darstellung aus Figur 2 mit
Ausnahme dessen, dass die mindestens eine Sensor-
einheit 210 relativ zu mindestens einer Symmetrieachse
und/oder Symmetrieebene der Spülkammer 202 asym-
metrisch bezüglich der Spülkammer 202 angeordnet ist.
[0042] Somit ist die mindestens eine Sensoreinheit
210 insbesondere vorteilhaft ausgebildet, um unter Ver-
wendung von erfassten Signallaufzeiten der Identifika-
tionssignale eine Position jedes Spülgutes in der Spül-
kammer202zubestimmen, oder andersausgedrückt die
Distanzen bzw. Abstände s1 und s2 zwischen den jewei-
ligen Sendeeinheiten S1 und S2 und der Sensoreinheit
210.
[0043] Platziert man anders ausgedrückt die Sensor-
einheit 210 in der Spülkammer 202 beispielsweise nicht
im gleichen Abstand zu den Beladungsebenen, so kann
über die verschiedenen erfassten Signallaufzeiten oder
Entfernungen, siehe s1 und s2, zu den Sendeeinheiten
S1 und S2 ein Rückschluss gezogen werden, ob bei-

spielsweise die erste Sendeeinheit S1 im oberen oder im
unteren Korb eingelegt ist.
[0044] Figur 4 zeigt eine schematische Darstellung
eines Ausführungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
200 zum Reinigen von Spülgut. Das Reinigungsgerät
200 in Figur 4 entspricht hierbei dem Reinigungsgerät
aus Figur 3, wobei lediglich eine Beladung der Spül-
kammer 202 anders ist als in Figur 3, von dem Reini-
gungsgerät 200 lediglich die Spülkammer 202, die min-
destens eine Sensoreinheit 210, das Steuergerät 220
und die Betriebsmittel gezeigt sind und eine Ausstattung
der Spülkammer 202 genauer dargestellt ist. In der Spül-
kammer 202 ist beispielsweise ein Korb 402a angeord-
net, an demeinKorbeinsatz 402bangeordnet ist, an dem
lediglich beispielhaft drei Moduleinsätze 402c, 402d,
402e angeordnet sind.
[0045] Die Spülkammer 202 ist hierbei lediglich bei-
spielhaft mit fünf Stück Spülgut beladen, an denen je-
weils eine Sendeeinheit S1, S2, S3, S4, S5 angeordnet
ist. So ist beispielsweise ein erstes Stück Spülgut mit
einer ersten Sendeeinheit S1 an dem Korb 402a ange-
ordnet, ist ein zweites Stück Spülgut mit einer zweiten
Sendeeinheit S2 an dem Korbeinsatz 402b angeordnet,
ist ein drittesStückSpülgutmit einer drittenSendeeinheit
S3 ineinemerstenModuleinsatz402cangeordnet, ist ein
viertesStückSpülgutmit einer viertenSendeeinheitS4 in
einemzweitenModuleinsatz 402dangeordnet und ist ein
fünftes Stück Spülgut mit einer fünften Sendeeinheit S5
in einem dritten Moduleinsatz 402e angeordnet.
[0046] DieSensoreinheit 210 ist ausgebildet, um unter
Verwendung der erfassten Identifikationssignale der
Sendeeinheiten S1 bis S5 folgende beispielhafte Identi-
fikationsdaten des jeweiligen Spülgutes zu ermitteln und
folgende beispielhafte Abstände bzw. Positionen des
jeweiligen Spülgutes zu bestimmen:
Erstes Stück Spülgut mit erster Sendeeinheit S1: Hierar-
chiestufe 1, Anwendung Dental, Entfernung 30 cm.
[0047] Drittes Stück Spülgut mit dritter Sendeeinheit
S3: Hierarchiestufe 3, Anwendung Dental, Durchfluss-
information hoher Durchfluss, Entfernung 35 cm.
[0048] Viertes Stück Spülgut mit vierter Sendeeinheit
S4: Hierarchiestufe 3, Anwendung Dental, Durchfluss-
information hoher Durchfluss, Entfernung 45 cm.
[0049] Fünftes Stück Spülgut mit fünfter Sendeeinheit
S5: Hierarchiestufe 3, Anwendung Dental, Durchfluss-
information geringer Durchfluss, Entfernung 57 cm.
[0050] ZweitesStückSpülgutmit zweiterSendeeinheit
S2:Hierarchiestufe2,AnwendungDental, Entfernung67
cm.
[0051] Dabei sind die Identifikationsdaten, hier Hierar-
chiestufe, die Anwendung und die Durchflussinforma-
tion, fixe Werte, die fest mit der Hardware der Sende-
einheiten verbunden sind. Die Abstände sind variable
Werte, die mittels der erfassten Signallaufzeiten be-
stimmt werden. Aus diesen kann eine Zuordnung des
Spülgutes zu den jeweiligen Aufnahmebereichen (Korb
402a, Korbeinsatz 402b, Moduleinsatz 402c, 402d,
402e) erfolgen.
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[0052] Figur 5 zeigt eine schematische Darstellung
eines Ausführungsbeispiels eines Reinigungsgeräts
200 zum Reinigen von Spülgut. Das Reinigungsgerät
200 in Figur 5 entspricht hierbei dem Reinigungsgerät
ausFigur 4mit Ausnahmedessen, dassdasReinigungs-
gerät 200 zwei Sensoreinheiten 210 und 510 aufweist,
eine Ausstattung der Spülkammer 202 im Wesentlichen
weggelassen ist undeineBeladungderSpülkammer202
anders ist.
[0053] Das Reinigungsgerät 200 weist somit gemäß
dem hier dargestellten Ausführungsbeispiel zwei bezüg-
lich der Spülkammer 202 asymmetrisch angeordnete
Sensoreinheiten 210 und 510 auf. Die Sensoreinheit
210 und 510 sind jeweils signalübertragungsfähig direkt
mit dem Steuergerät 220 verbunden.
[0054] Die Spülkammer 202 ist hierbei lediglich bei-
spielhaft mit drei Stück Spülgut beladen, einem ersten
Stück Spülgut SG1 mit einer ersten Sendeeinheit S1,
einem zweiten Stück Spülgut SG2 mit einer zweiten
Sendeeinheit S2 und einem dritten Stück Spülgut mit
einer dritten Sendeeinheit S3. In der Darstellung von
Figur 5 sind ferner Abstände s1a, s1b, s2a, s2b, s3a,
s3b zwischen den jeweiligen Sendeeinheiten S1, S2, S3
und den Sensoreinheiten 210 und 510 eingezeichnet.
[0055] Anders ausgedrückt zeigt Figur 5 eine doppelte
asymmetrische Sensorposition. Die Beladungsposition
kann durch die Signallaufzeit zwischen den Sendeein-
heiten S1, S2, S3 zu den einzelnen asymmetrisch im
Spülraum bzw. in der Spülkammer 202 angebrachten
Sensoreinheiten 210 und 510 zugeordnet werden. Ins-
besondere bei hochpreisiger Beladung wie z.B. Dental-
Übertragungsinstrumenten oder Feuerwehranwendun-
gen, z.B. Pressluftflaschen oder Pressluftatmer, kann
dies Vorteile bieten.
[0056] Figur 6 zeigt eine schematische Darstellung
eines Ausführungsbeispiels einer Steuereinheit 600
zum Betreiben eines Reinigungsgeräts. Die Steuerein-
heit 600 ist ausgebildet, um das Reinigungsgerät aus
einer der hierin beschriebenen Figuren oder ein ähn-
liches Reinigungsgerät zu betreiben bzw. einen Betrieb
desselben zu steuern.
[0057] Dazu umfasst die Steuereinheit 600 eine Erfas-
sungseinrichtung 610 zum Erfassen der Identifikations-
signale 605 aller Sendeeinheiten S1 ... Sn von in der
Spülkammer angeordnetem Spülgut mittels Ultra-Breit-
band-Technologie unter Verwendung der mindestens
einen Sensoreinheit. Ferner umfasst die Steuereinheit
600 eine Ansteuereinrichtung 620 zum Ansteuern von
Betriebsmitteln 630 des Reinigungsgeräts in Abhängig-
keit von den erfassten Identifikationssignalen 605, ins-
besondere unter Verwendung eines Ansteuersignals
625, umeinReinigungsprogramm für dasSpülgut durch-
zuführen, um das Spülgut zu reinigen.
[0058] Die Steuereinheit 600 kann ganz oder teilweise
als Teil der mindestens einen Sensoreinheit ausgeführt
sein. Die Steuereinheit 600 kann ganz oder teilweise als
Teil des Steuergerätes ausgeführt sein. Auch können die
Erfassungseinrichtung 610 und die Ansteuereinrichtung

620 der Steuereinheit 600 auf die mindestens eine Sen-
soreinheit und das Steuergerät verteilt ausgeführt sein.
[0059] Figur 7 zeigt ein AblaufdiagrammeinesAusfüh-
rungsbeispiels eines Verfahrens 700 zum Betreiben ei-
nes Reinigungsgeräts. Durch Ausführen des Verfahrens
700 zumBetreiben ist dasReinigungsgerät aus einer der
hierin beschriebenen Figuren oder ein ähnliches Reini-
gungsgerät betreibbar. Die Steuereinheit aus Figur 6
oder eine ähnliche Steuereinheit ist ausgebildet, um
die Schritte des Verfahrens 700 zum Betreiben in ent-
sprechenden Einheiten bzw. Einrichtungen auszuführen
und/oder anzusteuern.
[0060] Das Verfahren 700 zum Betreiben umfasst ei-
nen Schritt 710 des Erfassens der Identifikationssignale
aller Sendeeinheiten von in der Spülkammer angeord-
netemSpülgutmittelsUltra-Breitband-Technologie unter
Verwendung der mindestens einen Sensoreinheit. Fer-
ner umfasst das Verfahren 700 zum Betreiben einen
Schritt 720 des Ansteuerns von Betriebsmitteln des Rei-
nigungsgeräts in Abhängigkeit von den erfassten Identi-
fikationssignalen, um ein Reinigungsprogramm für das
Spülgut durchzuführen, um das Spülgut zu reinigen.
[0061] Gemäß einem Ausführungsbeispiel wird im
Schritt 710 des Erfassens das weitere Identifikations-
signal der weiteren Sendeeinheit mittels Ultra-Breit-
band-Technologie unter Verwendung der weiteren Sen-
soreinheit erfasst. Hierbei werden im Schritt 720 des
Ansteuerns die Betriebsmittel in Abhängigkeit von dem
im Schritt 710 des Erfassens erfassten weiteren Identi-
fikationssignal angesteuert.
[0062] Figur 8 zeigt ein AblaufdiagrammeinesProzes-
ses840 inVerbindungmit demVerfahrenausFigur 7. Bei
dem Prozess 840 handelt es sich um einen Prozess zur
Programmwahl.
[0063] In einem Block 841 wird die Anzahl der Sende-
einheiten inderSpülkammererfasst.Nachfolgendwird in
einem Block 842 eine Übereinstimmung des Attributs
"Anwendung" geprüft, siehe auch Figur 9. Wenn die
Prüfung ein falsches Ergebnis liefert, erfolgt bei 843
ein Programmabbruch und eine Ausgabe des Federfalls
"Falschbeladung". Wenn die Prüfung ein wahres Ergeb-
nis liefert, erfolgtbei einemBlock844eineZuordnungder
Moduleinsätze im Korbeinsatz in Abhängigkeit der Ent-
fernung der Hierarchiestufen 3.
[0064] Nachfolgend erfolgt in einem Block 845 eine
Anpassung der Sollpumpendrehzahl in Abhängigkeit
des Attributes "Durchflussinformation" für das relevante
Programm der Anwendung, siehe auch Figur 10. Nach-
folgend wird in einem Block 846 dem Anwender bzw.
Nutzer das empfohlene Programm angeboten/empfoh-
len. Hier endet eine Ausführung des Prozesses 840.
[0065] Figur 9 zeigt ein AblaufdiagrammeinesProzes-
ses950 inVerbindungmit demVerfahrenausFigur 7. Bei
dem Prozess 950 handelt es sich um den Prozess der
Prüfung der Übereinstimmung des Attributs "Anwen-
dung", der bereits in Figur 8 als Block 842 erwähnt ist.
[0066] In einem Block 951 wird die Soll-Anwendung =
Attribut "Anwendung" der Sendeeinheit mit höchstpriori-
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sierter Hierarchiestufe (1) gesetzt. Nachfolgend wird in
einem Block 952 geprüft, ob das Attribut "Anwendung"
der darunter liegendenHierarchiestufen (2) übereinstim-
mend ist. Falls dem nicht so ist, wird bei 953 eine Fehler-
meldung "Falscher Korbeinsatz" ausgegeben. Andern-
falls wird in einem Block 954 geprüft, ob das Attribut
"Anwendung" der darunter liegenden Hierarchiestufen
(3) übereinstimmend ist. Falls dem nicht so ist, wird bei
955 eine Fehlermeldung "Falscher Moduleinsatz" aus-
gegeben. Andernfalls wird in einem Block 956 das Er-
gebnis "wahr" ausgegeben. Hier endet eine Ausführung
des Prozesses 950.
[0067] Figur 10 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Pro-
zesses 1060 in Verbindung mit dem Verfahren aus Figur
7.Bei demProzess1060handelt es sich umdenProzess
der Anpassung der Sollpumpendrehzahl in Abhängigkeit
des Attributes "Durchflussinformation" für das relevante
Programm der Anwendung, der bereits in Figur 8 als
Block 845 erwähnt ist.
[0068] In einem Block 1061 erfolgt eine Mittelwertbil-
dung, wobei gilt: geringer Durchfluss = ‑1; mittlerer
Durchfluss = 0; hoher Durchfluss = 1. Nachfolgend wird
in einemBlock 1062 geprüft, ob derMittelwert größer null
ist. Ist diese Bedingung erfüllt, wird in einem Block 1063
die Sollpumpendrehzahl für alle Spielblöcke erhöht.
[0069] Ist die im Block 1062 geprüfte Bedingung nicht
erfüllt, wird in einemBlock 1064geprüft, ob derMittelwert
kleiner null ist. Ist dies der Fall, wird in einem Block 1065
die Sollpumpendrehzahl für alle Spielblöcke reduziert.
Andernfalls wird in einem Block 1066 die Sollpumpend-
rehzahl für alle Spielblöcke beibehalten bzw. nicht verä-
ndert.
[0070] Ausgehend von entweder demBlock 1063 oder
dem Block 1065 oder dem Block 1066 wird nachfolgend
in einem Block 1067 der Vorgang fortgesetzt. Hier endet
eine Ausführung des Prozesses 1060.
[0071] Die Prozesse 840, 950 und 1060 aus den Figu-
ren 8, 9 und 10 sind auch im Zusammenhang mit den in
Figur 4 genannten, beispielhaften Identifikationsdaten
des Spülgutes zu betrachten, welche die in den Figuren
8, 9 und 10 erwähnten Attribute repräsentieren.

Patentansprüche

1. Reinigungsgerät (200) zum Reinigen von Spülgut
(SG1, SG2), wobei an jedem Spülgut (SG1, SG2)
eine Sendeeinheit (S1, S2, S3, S4, S5) zum Bereit-
stellen eines für das jeweilige Spülgut (SG1, SG2)
spezifischen Identifikationssignals (605) mittels Ult-
ra-Breitband-Technologie angeordnet ist, wobei das
Reinigungsgerät (200) folgendeMerkmale aufweist:

eine Spülkammer (202) zum Aufnehmen des
Spülgutes (SG1, SG2); und
mindestens eine Sensoreinheit (210; 510), die
benachbart zu oder in der Spülkammer (202)
angeordnet ist, wobei die mindestens eine Sen-

soreinheit (210; 510) ausgebildet ist, um die
Identifikationssignale (605) aller Sendeeinhei-
ten (S1, S2, S3, S4, S5) von in der Spülkammer
(202) angeordnetem Spülgut (SG1, SG2) mit-
tels Ultra-Breitband-Technologie zu erfassen.

2. Reinigungsgerät (200) gemäß Anspruch 1, wobei
diemindestens eine Sensoreinheit (210; 510) relativ
zu mindestens einer Symmetrieachse und/oder
Symmetrieebene der Spülkammer (202) asymmet-
risch bezüglich der Spülkammer (202) angeordnet
ist.

3. Reinigungsgerät (200) gemäß einem der vorange-
gangenen Ansprüche, wobei die mindestens eine
Sensoreinheit (210; 510) ausgebildet ist, um die
Identifikationssignale (605) auszuwerten, um für
das jeweilige Spülgut (SG1, SG2) spezifische Iden-
tifikationsdaten zu ermitteln, wobei die Identifika-
tionsdaten einen Typ des Spülgutes (SG1, SG2)
und/oder Anforderungen des Spülgutes (SG1,
SG2) hinsichtlich eines durchzuführenden Reini-
gungsprogramms repräsentieren.

4. Reinigungsgerät (200) gemäß einem der vorange-
gangenen Ansprüche, wobei die mindestens eine
Sensoreinheit (210; 510) ausgebildet ist, um unter
Verwendung von erfassten Signallaufzeiten der
Identifikationssignale (605)einePosition jedesSpül-
gutes (SG1, SG2) in der Spülkammer (202) zu be-
stimmen.

5. Reinigungsgerät (200) gemäß einem der vorange-
gangenen Ansprüche, wobei die mindestens eine
Sensoreinheit (210; 510) signalübertragungsfähig
direkt mit einem Steuergerät (220) des Reinigungs-
geräts (200) verbunden ist.

6. Reinigungsgerät (200) gemäß einem der vorange-
gangenen Ansprüche, mit einer weiteren Sensor-
einheit (215), die ausgebildet ist, um ein weiteres
Identifikationssignal von einer weiteren Sendeein-
heit (SX), die an oder in einer nutzerseitigen Vor-
richtung in einer Umgebung des Reinigungsgeräts
(200) angeordnet ist, mittels Ultra-Breitband-Tech-
nologie zu erfassen.

7. Verfahren (700) zum Betreiben eines Reinigungs-
geräts (200) gemäß einem der vorangegangenen
Ansprüche, wobei das Verfahren (700) folgende
Schritte aufweist:

Erfassen (710) der Identifikationssignale aller
Sendeeinheiten (S1, S2, S3, S4, S5) von in
der Spülkammer (202) angeordnetem Spülgut
(SG1, SG2) mittels Ultra-Breitband-Technolo-
gie unter Verwendung der mindestens einen
Sensoreinheit (210; 510); und
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Ansteuern (720) von Betriebsmitteln (630) des
Reinigungsgeräts (200) in Abhängigkeit von
den erfassten Identifikationssignalen (605),
um ein Reinigungsprogramm für das Spülgut
(SG1, SG2) durchzuführen, um das Spülgut
(SG1, SG2) zu reinigen.

8. Verfahren (700) gemäßAnspruch 7,wobei imSchritt
(710) des Erfassens das weitere Identifikationssig-
nal der weiteren Sendeeinheit (SX) mittels Ultra-
Breitband-Technologie unterVerwendungderweite-
renSensoreinheit (215)erfasstwird,wobei imSchritt
(720) des Ansteuerns die Betriebsmittel (630) in
Abhängigkeit von dem erfassten weiteren Identifika-
tionssignal angesteuert werden.

9. Steuereinheit (600), die ausgebildet ist, um die
Schritte (710, 720) des Verfahrens (700) gemäß
einem der Ansprüche 7 bis 8 in entsprechenden
Einheiten (610, 620) auszuführen und/oder anzu-
steuern.

10. Computer-Programmprodukt mit Programmcode
zur Durchführung des Verfahrens (700) nach einem
der Ansprüche 7 bis 8, wenn das Computer-Pro-
grammprodukt auf einer Steuereinheit (600) gemäß
Anspruch 9 ausgeführt wird.
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