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(54) STAUBSAUGER

(57)  Die Erfindung betrifft einen Staubsauger (1) zur
Reinigung und Pflege von Bodenflachen (2) mit einem
Handgriff (3) zum Fiihren des Staubsaugers (1) bei der
Reinigung und Pflege der Bodenflachen (2), einer Bo-
dendise (4) zur Bewegung (ber die zu reinigende Bo-
denflache (2) in einer Bearbeitungsrichtung (5) vor und
zurlick, einem Geblase zur Erzeugung eines Unterdru-
ckes zur Aufnahme von Schmutz mittels eines Saug-

luftstromes Uber die Bodendise (4), einem Abscheide-
system zur Reinigung der aufgenommenen Luft vom
Schmutz, und einer Steuereinrichtung, wobei die Boden-
dise (4) mindestens einen optischen Sensor (6) auf-
weist, welcher dazu eingerichtet ist, einen Erfassungs-
bereich (7) in Bearbeitungsrichtung (5) vor und/oder
hinter der Bodendise (4) zu erfassen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen handgefiihrten
Staubsauger zur Reinigung und Pflege von Bodenfla-
chen mit einem Handgriff zum Fiihren des Staubsaugers
bei der Reinigung und Pflege der Bodenflachen, einer
Bodendlise zur Bewegung uber die zu reinigende Bo-
denflache in einer Bearbeitungsrichtung vor und zurtck,
einem Geblase zur Erzeugung eines Unterdruckes zur
Aufnahme von Schmutz mittels eines Saugluftstromes
Uber die Bodenduse, einem Abscheidesystem zur Rei-
nigung der aufgenommenen Luft vom Schmutz, und
einer Steuereinrichtung.

[0002] Im privaten Haushalt sowie im Gewerbe kom-
men Staubsauger zur Reinigung von Flachen wie textilen
Bodenbelagen und glatten Béden zum Einsatz. Insbe-
sondere bei handgefiihrten Staubsaugern kommt es re-
gelmaRig durch Unachtsamkeit des Benutzers oder der
Benutzerin zum Kontakt der Bodendiise mit Gegenstan-
den, dieinsbesondere auf der Bodenflache herumliegen,
welche den Staubsauger beschadigen oder welche
durch den Kontakt mit dem Staubsauger beschadigt
werden. Bei handgefiihrten Staubsaugern ist der Benut-
zer oder die Benutzerin selbst verantwortlich fir die
Bewegung der Bodendtse, wenn der Staubsauger am
Handgriff bei der Reinigung und Pflege der Bodenflache
handisch gefuhrt wird.

[0003] Der Erfindung stellt sich somit das Problem
einen verbesserten Staubsauger anzugeben. Insbeson-
dere soll ein handgeflihrter Staubsauger angegeben
werden, der den Benutzer oder die Benutzerin bei der
sicheren Bewegung der Bodendise Uber die zu reini-
gende Bodenflache unterstiitzt und das Risiko fir Be-
schadigungen reduziert.

[0004] Erfindungsgemaf wird dieses Problem durch
einen Staubsauger mit den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1 gel6st. Dadurch, dass die Bodendiise mindes-
tens einen optischen Sensor aufweist, welcher dazu ein-
gerichtet ist, einen Erfassungsbereich in Bearbeitungs-
richtung vor und/oder hinter der Bodendise zu erfassen,
kann der Benutzer oder die Benutzerin bei der sicheren
Bewegung der Bodendise Uber die zu reinigende Bo-
denflache unterstiitzt und das Risiko fiir Beschadigun-
gen reduziert werden. Uber den optischen Sensor an der
Bodendise kdnnen Gegensténde, die beschadigt wer-
den konnten oder welche die Bodendise oder den
Staubsauger beschadigen kénnten, vor und/oder hinter
der Bodendise erfasst werden. Der Erfassungsbereich
des optischen Sensors befindet sich in Bearbeitungs-
richtung vor und/oder hinter der Bodendise. Der opti-
sche Sensor kann eine Kamera sein, welche Videos von
einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung vor
und/oder hinter der Bodenduse zu erfasst. Der optische
Sensor kann auch ein ToF(Time of Flight)-Sensor sein,
der einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung
vor und/oder hinter der Bodenduse zu erfasst. Der opti-
sche Sensor kann mittig, vorzugsweise nach vorn ge-
richtet, weiter vorzugsweise in Bodennahe, an Boden-
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dise verbaut sein. Der optische Sensor betrachtet per-
manent den Bereich vor der Bodendlse und detektiert
hier Objekte wie Kabel, Kleidungsgegenstande, Klein-
teile und eventuell Flissigkeiten, die dem Staubsauger
im Falle eines Einsaugens schaden kénnen. Es kdnnen
auch mehrere optische Sensoren vorgesehen sein, um
einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung vor
und einen weiteren Erfassungsbereich in Bearbeitungs-
richtung hinter der Bodendlse abzudecken. Hierdurch
kann der Benutzer oder die Benutzerin beim sicheren
Flhren des Staubsaugers per Hand optimal unterstitzt
werden.

[0005] Die Bodenflache kann durch einen textilen Bo-
denbelag wie einen Teppich oder Teppichboden oder
durch einen Hartboden wie z. B. ein Holzparkett, Laminat
oder einen PVC-Bodenbelag gebildet werden.

[0006] Der Staubsauger weist ein Geblase zur Erzeu-
gung eines Unterdruckes auf, durch den eine ber eine
zu reinigende Bodenflache gefiihrte Bodendise als
Saugdiise Staub und Schmutz von der Bodenflache auf-
nimmt. Hierzu wird die Bodendise durch den Benutzer
mittels Schub- und Zugbewegungen in Bearbeitungs-
richtung vor und zurtick bewegt. Hierdurch gleitet die
Bodendise Uber die zu reinigende Bodenflache. Insbe-
sondere bei langflorigen Teppichen gleitet die Unterseite
der Bodendiise Uber den Teppich, wahrend die Unter-
seite bei Glattbdden beabstandet, gegebenenfalls durch
Abstandsborsten, Uber diese Bodenflachen hinweg
schwebt. Der Benutzer kann dazu beispielsweise einen
mit dem Saugrohr verbundenen Handgriff des Staub-
saugers handhaben. Damit die Reinigung und Pflege
des Bodenbelags maglichst effektiv ausgeflihrt werden
kann, ist der Saugmund der Bodenduse langlich ausge-
bildet und verlauft im Wesentlichen quer zur Bearbei-
tungsrichtung. Langlich ausgebildet bedeutet in diesem
Zusammenhang, dass der vorzugsweise im Wesentli-
chen rechteckige Saugmund eine grofiere Lange quer
zur Bearbeitungsrichtung aufweist, als Breite in Bearbei-
tungsrichtung. Der Saugmund ist vorzugsweise zwi-
schen 20 und 30 cm quer zur Bearbeitungsrichtung lang.
[0007] \Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgen-
den abhangigen Anspriichen. Es ist darauf hinzuweisen,
dass die in den Anspriichen einzeln aufgefihrten Merk-
male auch in beliebiger und technologisch sinnvoller
Weise miteinander kombiniert werden kdnnen und somit
weitere Ausgestaltungen der Erfindung aufzeigen.
[0008] GemaR einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass der Staubsauger min-
destens einen Gyroskop-Sensor umfasst, der dazu ein-
gerichtet ist, die Bewegung der Bodendiise uber die zu
reinigende Bodenfléache zu erfassen. Uber den Gyro-
skop-Sensor kann die Lage und die Bewegung des
Staubsaugers mit den Signalen des optischen Sensors
abgeglichen werden. Sitzt der Gyroskop-Sensor in der
Bodenduse lasst sich die Position der Bodenduse direkt
mit den Signalen des optischen Sensors abgleichen.
Wird der Gyroskop-Sensor im Handgriff des Staubsau-
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gers angeordnet, so kann die Rotation und Bewegung
des Handgriffs auf die resultierende Bewegung der Bo-
dendulse umgerechnet werden. Es kénnen auch ein Gy-
roskop-Sensor in der Bodendlise und ein Gyroskop-
Sensor in dem Handgriff vorgesehen sein. So ist eine
umfassende Uberwachung der Bewegung der Boden-
dise mdglich. Anhand der Daten des optischen Sensors
oder des zusatzlichen Gyroskop-Sensors kann die
Staubsaugerbewegung zuverldssig geschatzt oder ge-
messen werden.

[0009] Besonders bevorzugt ist eine Ausflhrungs-
form, die vorsieht, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, aus den Daten des optischen Sensors mit-
tels kinstlicher Intelligenz diverse Objekte im Erfas-
sungsbereich des optischen Sensors zu erkennen und
zu kategorisieren. Die Erkennung und Kategorisierung
von Gegenstanden im Erfassungsbereich des optischen
Sensors unterstitzt den Benutzer oder die Benutzerin
bei der sicheren Fiihrung des Staubsaugers Uber die zu
reinigende Bodenflache. Hierbei unterscheidet die
kinstliche Intelligenz aktiv was Dreck ist und eingesaugt
werden soll und welche Objekte nicht eingesaugt werden
sollten. Hierzu zahlen Kleidungsstiicke, Flussigkeiten,
Kabel, scharfe oder spitze Gegenstande oderauch Tiere.
Das Risiko fur Beschadigungen kann reduziert werden,
sofern Gegenstande erkannt werden, die beschadigt
werden kénnten oder welche die Bodendiise oder den
Staubsauger beschadigen kdnnten. Anhand von kunst-
licher Intelligenz erfolgt eine Erkennung und der Katego-
risierung der Gegenstande, um einen umfassenden
Uberblick iiber die Umgebung der Bodendiise und des
Staubsaugers zu erhalten. Die kiinstliche Intelligenz der
Steuereinrichtung erhalt als Eingangssignal die Daten
vom optischen Sensor und klassifiziert erfasste Objekte
und erkennt deren Position.

[0010] Eine besonders vorteilhafte Ausfiihrung der Er-
findung bezieht sich darauf, dass die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, die erkannten Objekte in gefahr-
liche und ungefahrliche Objekte zu kategorisieren, wobei
die Kategorie geféahrliche Objekte solche erkannte Ob-
jekte umfasst, die Uber die Bodendise eingesaugt wer-
den kénnen und zu Beschadigungen am Staubsauger
und/oder dem Objekt fihren wirden. Die Unterschei-
dung der erkannten Objekte in gefahrliche und ungefahr-
liche Objekte mittels der kiinstlichen Intelligenz schafft
die Grundlage fir eine besonders zuverlassige Unter-
stitzung des Benutzers oder der Benutzerin beim siche-
ren Fihren des Staubsaugers Uber die zu reinigende
Bodenflache. Mit einem selbstlernenden Algorithmus,
bzw. Modell kann die Steuereinrichtung zuverlassig zwi-
schen gefahrlichen und ungefahrlichen Objekten unter-
scheiden und unterstiitzt den Benutzer oder die Benut-
zerin dabei einen guten Uberblick (iber die Umgebung
um den Staubsauger bzw. die Bodendlse zu behalten.
[0011] Besonders bevorzugt ist eine Ausflhrungs-
form, die vorsieht, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, Gber die Daten des Sensors oder der Sen-
soren von der Bodendise und/oder dem Staubsauger
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einen Fahrkorridor der Bodendiise abzuschatzen. Mit
der Abschatzung des Fahrkorridors der Bodendise
des handgefiihrten Staubsaugers kénnen Riickschliisse
Uber mégliche Hindernisse oder Gefahren durch Objekte
im moglichen Weg der Bodendulse gezogen werden. So
kénnen die zu erkennenden Objekte auf den Fahrkorri-
dor eingegrenzt werden, um die Leistung der kiinstlichen
Intelligenz weiter zu verbessern. Hierbei konnen Daten
des optischen Sensors bei der Abschatzung des mdgli-
chen Fahrkorridors der Bodendiise von der Steuerein-
richtung bertcksichtigt werden. Es kdnnen auch Daten
mindestens eines Gyroskop-Sensors verwendet wer-
den, um einen Fahrkorridor der Bodenduse besser abzu-
schatzen. Der Gyroskop-Sensor ist daflr dazu einge-
richtet ist, die Bewegung der Bodendise Uber die zu
reinigende Bodenflache zu erfassen. Die Kombination
der Daten des mindestens einen optischen Sensors mit
den Daten des mindestens einen Gyroskop-Sensors
bietet die Moglichkeit durch die Steuereinrichtung den
Fahrkorridor der Bodenduse besonders zuverlassig ab-
zuschatzen. So kénnen zuverlassig Riickschliisse tber
gefahrliche Objekte im wahrscheinlichen Fahrkorridor
der Bodendiise gezogen werden. So unterstitzt der
Staubsauger den Benutzer oder die Benutzerin dabei
Gefahrenim voraussichtlichen Weg der Bodenduse Uiber
die zu reinigende Oberflache zu erkennen. Die Objeki-
positionen aus der kiinstlichen Intelligenz plus die Gyro-
skop-Informationen ergeben vorzugsweise in Kombina-
tion die Lage der Objekte relativ zur Bodenduse. Bei-
spielsweise kann ein Kalman-Filter die Lage der Objekte
bei der Staubsauger-Bewegung mitfiihren.

[0012] Eine besonders vorteilhafte Ausfiihrung der Er-
findung sieht daher vor, dass der Staubsauger eine
Warneinrichtung aufweist, die dazu eingerichtet ist,
von der Steuereinrichtung angesteuert zu werden, um
ein Warnsignal auszugeben, wenn sich ein gefahrliches
Objekt im Fahrkorridor der Bodendiise befindet. Uber
das Warnsignal kann der Benutzer oder die Benutzerin
zuverlassig zu gefahrlichen Objekten im moglichen Weg
der Bodendise informiert werden, um so beider sicheren
FlUhrung der Bodendiise (iber die zur reinigende Ober-
flache unterstitzt zu werden. Das Warnsignal kann iber
eine Anzeige und/oder iber einen Ton von der Warnein-
richtung ausgegeben werden. Die Warneinrichtung kann
auch ein Vibrieren des Handgriffes als ein Warnsignal
ausgeben, wenn sich ein gefahrliches Objekt im Fahr-
korridor der Bodenduse befindet. Es kdnnte auch eine
Uber die Hand wahrnehmbare Kraft ausgeulbt werden,
welche den Benutzer oder die Benutzerin vor einem
gefahrlichen Objekt im Fahrkorridor der Bodendise
warnt. Solch eine Kraft kann von einem Vibrationssensor
am Griff ausgelibt werden, sodass der Benutzer oder die
Benutzerin beim Fihren des Staubsaugers mit der Hand
intuitiv ein Feedback an der Hand erhalt und die Bewe-
gung daraufhin anpassen kann.

[0013] Eine vorteilhafte Ausfuhrung der Erfindung
sieht vor, dass die Steuereinrichtung dazu eingerichtet
ist, den Saugluftstrom an der Bodendiise zu reduzieren,
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wenn sich ein gefahrliches Objekt im Fahrkorridor der
Bodendiise befindet. Kann ein Uberfahren des gefahr-
lichen Objekts nicht mehr vermieden werden, weil der
Benutzer oder die Benutzerin den Fahrkorridor nicht
rechtzeitig andert oder die Bewegung der Bodendise
nicht rechtzeitig stoppen kann, so kann zusatzlich ein
Einsaugen des gefahrlichen Objekts durch Reduzierung
des Saugluftstroms an der Bodendiise verhindert wer-
den. Hierzu koénnte die Steuereinrichtung das Geblase
zur Erzeugung des Saugluftstroms abschalten. Es kann
aber auch ein Nebenluftventil automatisch geéffnet wer-
den, wodurch der Saugluftstrom an der Bodendise auch
ohne Abschaltung des Geblases abnimmt. Ein Einsau-
gen eines gefahrlichen Objekts kann vermieden werden,
indem zun&chst der Benutzer oder die Benutzerin ge-
warnt wird. Falls dies die Bewegung der Bodendiise auf
den gefahrlichen Gegenstand nicht verhindert, so kann
das Einsaugen durch Herunterfahren der Saugleistung
bis zum Abschalten vermieden werden. Der optische
Sensor an der Bodendiise in Bodennahe erlaubt zusatz-
lich eine gute Abschéatzung, welche Hohe die erkannten
Objekte haben. So muss nur ein Einsaugen vermieden
werden, wenn das Objekt tatsachlich auf der Bodenfla-
che liegt und die Bodendise dariiberfahrt. Hangt etwa
ein Kabel von einem Schreitisch zu einer Steckdose, so
kann mitdem Staubsauger darunter hergefahren werden
und eine Vermeidung des Einsaugens ist nicht notwen-
dig.

[0014] Besonders vorteilhaft ist eine Ausflhrungs-
form, die vorsieht, dass die Bodenduse eine Uber einen
Burstenmotor angetriebene Biirste zur Reinigung der
Bodenflache aufweist, wobei die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, den Biirstenmotor zu stoppen, wenn sich
ein gefahrliches Objekt im Fahrkorridor der Bodendise
befindet. Kann ein Uberfahren des gefahrlichen Objekts
nicht mehr vermieden werden, weil der Benutzer oder die
Benutzerin den Fahrkorridor nicht rechtzeitig andert oder
die Bewegung der Bodendiise nicht stoppen kann, so
kann die Steuereinrichtung den Birstenmotor stoppen,
um weitere Beschadigungen am Staubsauger oder dem
Objekt zu verhindern.

[0015] Eine vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung
sieht vor, dass die Steuereinrichtung dazu eingerichtet
ist, aus den Daten des optischen Sensors sich auf die
Bodendlse zu bewegende Objekte im Erfassungsbe-
reich des optischen Sensors zu erkennen. Der Benutzer
oder die Benutzerin kann so bei der sicheren Bewegung
der Bodenduse Uber die zu reinigende Bodenflache un-
terstitzt und das Risiko bewegliche Objekte einzusau-
gen, kann reduziert werden. Dadurch kann der Benutzer
oder die Benutzerin beim sicheren Fihren des Staub-
saugers per Hand entlang beweglicher Objekte unter-
stutzt werden. Wird ein bewegliches Objekt namlich ein-
gesaugt, so bewegt es sich naturgemaf auf die Boden-
dise zu. Ein Beispiel hierfir ist ein Vorhang, der in der
Umgebung der Bodendiise an den Staubsauger heran-
gezogen wird. Diese Bewegungsinformation kann aus
dem Video-Stream einer Kamera als optischen Sensor
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herausgerechnet werden, so dass in dem Bild alle Ob-
jekte mit ihrer Bewegung sichtbar werden, die nicht fest
auf der Bodenflache liegen.

[0016] GemaR einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, eine Warneinrichtung des Staub-
saugers anzusteuern, um ein Warnsignal auszugeben,
wenn sich ein Objekt im Erfassungsbereich des opti-
schen Sensors auf die Bodendiise zu bewegt. So kann
der Benutzer oder die Benutzerin rechtzeitig gewarnt
werden, bevor bewegliche Objekte ungewollt an der
Bodendise eingesaugt werden.

[0017] Eine besonders vorteilhafte Ausfiihrung der Er-
findung sieht daher vor, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, den Saugluftstrom an der Bodendiise zu
reduzieren, wenn sich ein Objekt im Erfassungsbereich
des optischen Sensors auf die Bodenduse zu bewegt.
Hierdurch wird das ungewollte Einsaugen von bewegli-
chen Gegenstanden zusatzlich vermieden.

[0018] Gemal einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass die Bodenduse eine iber
einen Burstenmotor angetriebene Birste zur Reinigung
der Bodenflache aufweist, wobei die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, den Burstenmotor zu stoppen,
wenn sich ein Objekt im Erfassungsbereich des opti-
schen Sensors auf die Bodendiise zu bewegt. So wird
das ungewollte Aufwickeln von beweglichen Gegenstan-
den verhindert.

[0019] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aufgrund der nachfolgenden
Beschreibung sowie anhand der Zeichnungen. Ein Aus-
fuhrungsbeispiel der Erfindung ist in den folgenden
Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend naher beschrieben. Einander entsprechen-
de Gegenstande oder Elemente sind in allen Figuren mit
den gleichen Bezugszeichen versehen. Es zeigt

Figur 1  Erfindungsgemafier Staubsauger und
Figur 2  Kamerabild und Bodenduse.
[0020] In der Figur 1 mit dem Bezugszeichen 1 be-

zeichnetist ein Staubsauger 1 mit einer Bodendiise 4 als
Saugduise rein schematisch dargestellt. Die Darstellung
gemaR Figur 1 zeigt einen erfindungsgemafRen Staub-
sauger 1 mit einer an den Staubsauger 1 angeschlosse-
nen Bodenduse 4. Bei dem im Ausflihrungsbeispiel dar-
gestellten Staubsauger 1 handelt es sich um einen so-
genannten Akkustick-Staubsauger 1. Die Bodendiise 4
ist hier Uber ihren Anschlussstutzen 12 mit einem vor-
zugsweise teleskopierbar ausgestalteten Saugrohr 13
verbunden. Uber einen Akkumulator wird ein in dem
Staubsaugergehause integriertes (nicht gezeigtes) Ge-
blase des Staubsaugers 1 mit Strom betrieben, um einen
Unterdruck zu erzeugen. Mittels dieses Unterdruckes
werden Schmutz und Dreck von der zu reinigenden Bo-
denflache 2 durch einen Luftstrom Gber den Saugmund
der Bodenduse 4 aufgenommen und Uber das Saugrohr
13 in das Gehause des Staubsaugers 1 abtransportiert.
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In diesem Gehause ist ein Abscheidesystem vorgese-
hen. Fir den Betrieb des Staubsaugers 1 wird ein Unter-
druck erzeugt, wobei der durch den Unterdruck erzeugte
Luftstrom in dem Abscheidesystem von Schmutz und
Dreck befreit und Uber eine Abluftéffnung aus dem
Staubsauger 1 herausgeleitet wird. Zum Ein- und Aus-
schalten des Staubsaugers 1 weist dieser eine Benutzer-
schnittstelle an dem Handgriff 3 auf, mit der Funktionen
des Staubsaugers 1 aktiviert werden kénnen. AuRerdem
kann der Staubsauger 1 Uber die Handschaltung ein- und
ausgeschaltet werden und es kénnen Leistungsstufen
des (nicht gezeigten) Geblases ausgewahlt werden. Ein
Benutzer des Staubsaugers 1 kann diesen an dem Hand-
griff 3 ergreifen und so die Bodenduse 4 in Schub- und
Zugbewegungen in Bearbeitungsrichtung 5 vor- und zu-
rickschieben, um die Bodenflache 2 zu reinigen. Hierbei
gleitet die Bodenduse 4 uber die zu reinigende Boden-
flache 2. Besonders beilangflorigen Teppichen gleitet die
Unterseite der Bodendiise 4 (iber die Bodenflache 2,
wahrend die Unterseite bei Hartboden beabstandet, ge-
gebenenfalls durch Abstandsborsten, Gber diese Boden-
flachen 2 hinweg schwebt. Die Bodendiise 4 des Staub-
saugers 1 verfiigt Gber einen optischen Sensor 6, wel-
cher dazu eingerichtet ist, einen Erfassungsbereich 7 in
Bearbeitungsrichtung 5 vor der Bodendiise 4 zu erfas-
sen. Die Bodendise 4 kann auch einen optischen Sensor
6 aufweisen mit einem Erfassungsbereich 7 in Bearbei-
tungsrichtung 5 hinter der Bodenduse 4. Zusatzlich kann
ein (nicht gezeigter) Gyroskop-Sensor am Staubsauger
1 vorgesehen sein, der die Bewegung der Bodenduse 4
Uber die zu reinigende Bodenflache 2 erfasst. Die (nicht
gezeigte) Steuereinrichtung des Staubsaugers 1 kann
mittels kunstlicher Intelligenz aus den Daten des opti-
schen Sensors 6 diverse Objekte 8, 9 auf der Boden-
flache 2 im Erfassungsbereich des Sensors 6 erkennen
und kategorisieren. Die erkannten Objekte 8, 9 werden
von der Steuereinrichtung des Staubsaugers 1 in gefahr-
liche und ungefahrliche Objekte kategorisiert. Als gefahr-
liche Objekte 9 werden solche Objekte identifiziert, die
Uber die Bodendise 4 eingesaugt werden kénnen und zu
Beschadigungen am Staubsauger 1 und/oder dem Ob-
jekt 9 fiihren wiirden. Vorteilhafterweise kann die Steuer-
einrichtung tber die Daten des optischen Sensors 6 und
des Gyroskop-Sensor einen maglichen Fahrkorridor 10
der Bodendlise 4 abschatzen, in welchem der Benutzer
oder die Benutzerin den Staubsauger aller Wahrschein-
lichkeit nach bewegen wird. Danach kann eine (nicht
gezeigte) Warneinrichtung des Staubsaugers 1 ange-
steuert werden, wenn sich ein gefahrliches Objekt 9 im
Fahrkorridor 10 der Bodendise 4 befindet, um ein Warn-
signal auszugeben. Dieses Warnsignal kann akustisch,
optisch oder haptisch vom Benutzer oder von der Benut-
zerin bemerkt werden. Es kann von der Steuereinrich-
tung auch der Saugluftstrom an der Bodendise 4 redu-
ziert werden, wenn sich ein gefahrliches Objekt 9 im
Fahrkorridor 10 der Bodendise 4 befindet. So kann
ein Einsaugen verhindert werden, wenn der Benutzer
oder die Benutzerin nicht bereits auf das Warnsignal

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

reagiert und den Fahrkorridor 10 am Handgriff 3 andert
oder die Bewegung der Bodenduse 4 auf das gefahrliche
Objekt 9 zu stoppt. Wenn die Bodenduse 4 eine Uber
einen (nicht gezeigten) Burstenmotor angetriebene
(nicht gezeigte) Burste zur Reinigung der Bodenflache
2 aufweist, kann die Steuereinrichtung auch den Biirs-
tenmotor und damit die Birste stoppen, wenn sich ein
gefahrliches Objekt 9 im Fahrkorridor 10 unmittelbar vor
der Bodendise 4 befindet.

[0021] Die Figur 2 zeigt schematisch das Kamerabild
einer Kamera als optischer Sensor 6 (Fig. 1) fur den
Staubsauger gemaf Figur 1. Auch zu erkennen ist die
Bodendiise 4 des Staubsaugers 1. In dem Kamerabild ist
die zu reinigende Bodenflache 2 zu erkennen, die sich
aufgrund der Bewegung der Bodendise 4 in Bearbei-
tungsrichtung 5 samt der darauf befindlichen Objekte 8
im Kamerabild entgegengesetzt bewegt. Ein bewegli-
ches Objekt 11 bewegt sich auf der Bodenflache 2 auf
die Bodendise 4 zu, was mit dem gréfieren Geschwin-
digkeitsvektor angedeutet ist. Die Steuereinrichtung
kann aus dem Kamerabild sich auf die Bodendlse 4
zu bewegende Objekte 11 im Erfassungsbereich 7
(Fig. 1) der Kamera 6 (Fig. 1) erkennen. Wenn sich ein
Objekt 11 im Erfassungsbereich 7 (Fig. 1) des optischen
Sensors 6 (Fig. 1) schneller als die Umgebung auf die
Bodendiise 4 zu bewegt, kann die Steuereinrichtung
Uber eine Warneinrichtung des Staubsaugers 1 ein
Warnsignal an den Benutzer oder die Benutzerin des
Staubsaugers 1 erzeugen. So wird das ungewollte Ein-
saugen von beweglichen Gegenstanden 11 verhindert.
Sollte sich die Bodenduse 4 weiter auf das bewegliche
Objekt 11 zu bewegen, kann die Steuereinrichtung, hier-
zu auch den Saugluftstrom an der Bodendise 4 redu-
zieren. Wenn die Bodendiise 4 eine uber einen (nicht
gezeigten) Blrstenmotor angetriebene (nicht gezeigte)
Birste zur Reinigung der Bodenflache 2 aufweist, kann
die Steuereinrichtung auch den Burstenmotor stoppen,
wenn sich ein bewegliches Objekt 11 im Erfassungsbe-
reich 7 des optischen Sensors 6 auf die Bodendlise 4 zu
bewegt. So kann verhindert werden, dass sich das be-
wegliche Objekt ungewollt in der Blrste verfangt.
[0022] Natirlich ist die Erfindung nicht auf das darge-
stellte Ausflhrungsbeispiel beschrankt. Weitere Ausge-
staltungen sind mdglich, ohne den Grundgedanken zu
verlassen.

Bezugszeichenliste:
[0023]

1 Staubsauger
2 Bodenflache
3 Handgriff

4 Bodendiise
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Bearbeitungsrichtung
Optischer Sensor
Erfassungsbereich
Ungefahrliche Objekte
Gefahrliches Objekt
Fahrkorridor
Bewegliche Objekte
Anschlussstutzen

Saugrohr

Patentanspriiche

1.

Staubsauger (1) zur Reinigung und Pflege von Bo-
denflachen (2) mit einem Handgriff (3) zum Fihren
des Staubsaugers (1) bei der Reinigung und Pflege
der Bodenflachen (2), einer Bodenduse (4) zur Be-
wegung Uber die zu reinigende Bodenflache (2) in
einer Bearbeitungsrichtung (5) vor und zurick, ei-
nem Geblase zur Erzeugung eines Unterdruckes zur
Aufnahme von Schmutz mittels eines Saugluftstro-
mes Uber die Bodenduse (4), einem Abscheidesys-
tem zur Reinigung der aufgenommenen Luft vom
Schmutz, und einer Steuereinrichtung,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bodendlse (4) mindestens einen opti-
schen Sensor (6) aufweist, welcher dazu eingerich-
tetist, einen Erfassungsbereich (7) in Bearbeitungs-
richtung (5) vor und/oder hinter der Bodendiise (4)
zu erfassen.

Staubsauger (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Staubsauger (1) mindes-
tens einen Gyroskop-Sensor umfasst, der dazu ein-
gerichtet ist, die Bewegung der Bodendiise (4) Gber
die zu reinigende Bodenflache (2) zu erfassen.

Staubsauger (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, aus den Daten des optischen Sen-
sors (6) mittels kinstlicher Intelligenz diverse Ob-
jekte (8, 9) im Erfassungsbereich (7) des optischen
Sensors (6) zu erkennen und zu kategorisieren.

Staubsauger (1) nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, die erkannten Objekte (8, 9) in ge-
fahrliche und ungefahrliche Objekte zu kategorisie-
ren, wobei die Kategorie gefahrliche Objekte (9)
solche erkannte Objekte umfasst, die Uber die Bo-
denduse (4) eingesaugt werden kénnen und zu Be-
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10.

1.

12.

schadigungen am Staubsauger (1) und/oder dem
Objekt (9) flhren wirden.

Staubsauger (1) nach einem Anspruch 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung dazu eingerichtet ist, Gber die Daten des Sen-
sors (6) oder der Sensoren (6) von der Bodendiise
(4) und/oder dem Staubsauger (1) einen Fahrkorri-
dor (10) der Bodenduse (4) abzuschatzen.

Staubsauger (1) nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Staubsauger (1) eine
Warneinrichtung aufweist, die dazu eingerichtet
ist, von der Steuereinrichtung angesteuert zu wer-
den, um ein Warnsignal auszugeben, wenn sich ein
gefahrliches Objekt (9) im Fahrkorridor (10) der Bo-
dendise (4) befindet.

Staubsauger (1) nach Anspruch 5 oder 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, den Saugluftstrom an der Boden-
duse (4) zu reduzieren, wenn sich ein gefahrliches
Objekt (9) im Fahrkorridor (10) der Bodendiise (4)
befindet.

Staubsauger (1) nach einem der Anspriiche 5 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bodendiise (4)
eine Uber einen Birstenmotor angetriebene Birste
zur Reinigung der Bodenflache (2) aufweist, wobei
die Steuereinrichtung dazu eingerichtet ist, den
Bilrstenmotor zu stoppen, wenn sich ein gefahrli-
ches Objekt (9) im Fahrkorridor (10) der Bodenduse
(4) befindet.

Staubsauger (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung dazu eingerichtet ist, aus den Da-
ten des optischen Sensors (6) sich auf die Boden-
duse (4) zu bewegende Objekte (11) im Erfassungs-
bereich (7) des optischen Sensors (6) zu erkennen.

Staubsauger (1) nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtetist, eine Warneinrichtung des Staubsau-
gers (1) anzusteuern, um ein Warnsignal auszuge-
ben, wenn sich ein Objekt (11) im Erfassungsbereich
(7) des optischen Sensors (6) auf die Bodendiise (4)
zu bewegt.

Staubsauger (1) nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, den Saugluftstrom an der Boden-
dise (4) zu reduzieren, wenn sich ein Objekt (11) im
Erfassungsbereich (7) des optischen Sensors (6) auf
die Bodendiise (4) zu bewegt.

Staubsauger (1) nach einem der vorhergehenden
Anspriche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet,
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dass die Bodendise (4) eine iber einen Birsten-
motor angetriebene Blrste zur Reinigung der Bo-
denflache (2) aufweist, wobei die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, den Blrstenmotor zu stoppen,
wenn sich ein Objekt (11) im Erfassungsbereich (7)
des optischen Sensors (6) auf die Bodendise (4) zu
bewegt.
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Fig. 2
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