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(54) STAUBSAUGER

(57) Die Erfindung betrifft einen Staubsauger (1) zur
Reinigung und Pflege von Bodenflächen (2) mit einem
Handgriff (3) zum Führen des Staubsaugers (1) bei der
Reinigung und Pflege der Bodenflächen (2), einer Bo-
dendüse (4) zur Bewegung über die zu reinigende Bo-
denfläche (2) in einer Bearbeitungsrichtung (5) vor und
zurück, einem Gebläse zur Erzeugung eines Unterdru-
ckes zur Aufnahme von Schmutz mittels eines Saug-

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

[0001] Die Erfindung betrifft einen handgeführten
Staubsauger zur Reinigung und Pflege von Bodenflä-
chenmit einemHandgriff zumFühren des Staubsaugers
bei der Reinigung und Pflege der Bodenflächen, einer
Bodendüse zur Bewegung über die zu reinigende Bo-
denfläche in einer Bearbeitungsrichtung vor und zurück,
einem Gebläse zur Erzeugung eines Unterdruckes zur
Aufnahme von Schmutz mittels eines Saugluftstromes
über die Bodendüse, einem Abscheidesystem zur Rei-
nigung der aufgenommenen Luft vom Schmutz, und
einer Steuereinrichtung.
[0002] Im privaten Haushalt sowie im Gewerbe kom-
menStaubsauger zurReinigungvonFlächenwie textilen
Bodenbelägen und glatten Böden zum Einsatz. Insbe-
sondere bei handgeführten Staubsaugern kommt es re-
gelmäßig durch Unachtsamkeit des Benutzers oder der
Benutzerin zum Kontakt der Bodendüse mit Gegenstän-
den, die insbesondereauf derBodenflacheherumliegen,
welche den Staubsauger beschädigen oder welche
durch den Kontakt mit dem Staubsauger beschädigt
werden. Bei handgeführten Staubsaugern ist der Benut-
zer oder die Benutzerin selbst verantwortlich für die
Bewegung der Bodendüse, wenn der Staubsauger am
Handgriff bei der Reinigung und Pflege der Bodenfläche
händisch geführt wird.
[0003] Der Erfindung stellt sich somit das Problem
einen verbesserten Staubsauger anzugeben. Insbeson-
dere soll ein handgeführter Staubsauger angegeben
werden, der den Benutzer oder die Benutzerin bei der
sicheren Bewegung der Bodendüse über die zu reini-
gende Bodenfläche unterstützt und das Risiko für Be-
schädigungen reduziert.
[0004] Erfindungsgemäß wird dieses Problem durch
einen Staubsauger mit den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1 gelöst. Dadurch, dass die Bodendüsemindes-
tens einen optischen Sensor aufweist, welcher dazu ein-
gerichtet ist, einen Erfassungsbereich in Bearbeitungs-
richtung vor und/oder hinter der Bodendüse zu erfassen,
kann der Benutzer oder die Benutzerin bei der sicheren
Bewegung der Bodendüse über die zu reinigende Bo-
denfläche unterstützt und das Risiko für Beschädigun-
gen reduziert werden. Über den optischenSensor an der
Bodendüse können Gegenstände, die beschädigt wer-
den könnten oder welche die Bodendüse oder den
Staubsauger beschädigen könnten, vor und/oder hinter
der Bodendüse erfasst werden. Der Erfassungsbereich
des optischen Sensors befindet sich in Bearbeitungs-
richtung vor und/oder hinter der Bodendüse. Der opti-
sche Sensor kann eine Kamera sein, welche Videos von
einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung vor
und/oder hinter der Bodendüse zu erfasst. Der optische
Sensor kann auch ein ToF(Time of Flight)‑Sensor sein,
der einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung
vor und/oder hinter der Bodendüse zu erfasst. Der opti-
sche Sensor kann mittig, vorzugsweise nach vorn ge-
richtet, weiter vorzugsweise in Bodennähe, an Boden-

düse verbaut sein. Der optische Sensor betrachtet per-
manent den Bereich vor der Bodendüse und detektiert
hier Objekte wie Kabel, Kleidungsgegenstände, Klein-
teile und eventuell Flüssigkeiten, die dem Staubsauger
im Falle eines Einsaugens schaden können. Es können
auch mehrere optische Sensoren vorgesehen sein, um
einen Erfassungsbereich in Bearbeitungsrichtung vor
und einen weiteren Erfassungsbereich in Bearbeitungs-
richtung hinter der Bodendüse abzudecken. Hierdurch
kann der Benutzer oder die Benutzerin beim sicheren
Führen des Staubsaugers per Hand optimal unterstützt
werden.
[0005] Die Bodenfläche kann durch einen textilen Bo-
denbelag wie einen Teppich oder Teppichboden oder
durch einenHartbodenwie z. B. einHolzparkett, Laminat
oder einen PVC-Bodenbelag gebildet werden.
[0006] Der Staubsauger weist ein Gebläse zur Erzeu-
gung eines Unterdruckes auf, durch den eine über eine
zu reinigende Bodenfläche geführte Bodendüse als
Saugdüse Staub und Schmutz von der Bodenfläche auf-
nimmt. Hierzu wird die Bodendüse durch den Benutzer
mittels Schub‑ und Zugbewegungen in Bearbeitungs-
richtung vor und zurück bewegt. Hierdurch gleitet die
Bodendüse über die zu reinigende Bodenfläche. Insbe-
sondere bei langflorigen Teppichen gleitet die Unterseite
der Bodendüse über den Teppich, während die Unter-
seite bei Glattböden beabstandet, gegebenenfalls durch
Abstandsborsten, über diese Bodenflächen hinweg
schwebt. Der Benutzer kann dazu beispielsweise einen
mit dem Saugrohr verbundenen Handgriff des Staub-
saugers handhaben. Damit die Reinigung und Pflege
des Bodenbelags möglichst effektiv ausgeführt werden
kann, ist der Saugmund der Bodendüse länglich ausge-
bildet und verläuft im Wesentlichen quer zur Bearbei-
tungsrichtung. Länglich ausgebildet bedeutet in diesem
Zusammenhang, dass der vorzugsweise im Wesentli-
chen rechteckige Saugmund eine größere Länge 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 abhängigen Ansprüchen. Es ist darauf hinzuweisen,
dass die in den Ansprüchen einzeln aufgeführten Merk-
male auch in beliebiger und technologisch sinnvoller
Weise miteinander kombiniert werden können und somit
weitere Ausgestaltungen der Erfindung aufzeigen.
[0008] Gemäß einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass der Staubsauger min-
destens einen Gyroskop-Sensor umfasst, der dazu ein-
gerichtet ist, die Bewegung der Bodendüse über die zu
reinigende Bodenfläche zu erfassen. Über 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
Bodendüse lässt sich die Position der Bodendüse 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-
dendüse umgerechnet werden. Es können auch ein Gy-
roskop-Sensor in der Bodendüse und ein Gyroskop-
Sensor in dem Handgriff vorgesehen sein. So ist eine
umfassende Überwachung der Bewegung der Boden-
düsemöglich. Anhand der Daten des optischen Sensors
oder des zusätzlichen Gyroskop-Sensors kann die
Staubsaugerbewegung zuverlässig geschätzt oder ge-
messen werden.
[0009] Besonders bevorzugt ist eine Ausführungs-
form, die vorsieht, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, aus den Daten des optischen Sensors mit-
tels künstlicher Intelligenz diverse Objekte im Erfas-
sungsbereich des optischen Sensors zu erkennen und
zu kategorisieren. Die Erkennung und Kategorisierung
von Gegenständen im Erfassungsbereich des optischen
Sensors unterstützt den Benutzer oder die Benutzerin
bei der sicheren Führung des Staubsaugers über die zu
reinigende Bodenfläche. Hierbei unterscheidet die
künstliche Intelligenz aktiv was Dreck ist und eingesaugt
werden soll undwelcheObjekte nicht eingesaugtwerden
sollten. Hierzu zählen Kleidungsstücke, Flüssigkeiten,
Kabel, scharfeoderspitzeGegenständeoderauchTiere.
Das Risiko für Beschädigungen kann reduziert werden,
sofern Gegenstände erkannt werden, die beschädigt
werden könnten oder welche die Bodendüse oder den
Staubsauger beschädigen könnten. Anhand von künst-
licher Intelligenz erfolgt eine Erkennung und der Katego-
risierung der Gegenstände, um einen umfassenden
Überblick über die Umgebung der Bodendüse und des
Staubsaugers zu erhalten. Die künstliche Intelligenz der
Steuereinrichtung erhält als Eingangssignal die Daten
vom optischen Sensor und klassifiziert erfasste Objekte
und erkennt deren Position.
[0010] Eine besonders vorteilhafte Ausführung der Er-
findung bezieht sich darauf, dass die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, die erkannten Objekte in gefähr-
liche und ungefährlicheObjekte zu kategorisieren, wobei
die Kategorie gefährliche Objekte solche erkannte Ob-
jekte umfasst, die über die Bodendüse eingesaugt wer-
den können und zu Beschädigungen am Staubsauger
und/oder dem Objekt führen würden. Die Unterschei-
dung der erkanntenObjekte in gefährliche und ungefähr-
liche Objekte mittels der künstlichen Intelligenz schafft
die Grundlage für eine besonders zuverlässige Unter-
stützung des Benutzers oder der Benutzerin beim siche-
ren Führen des Staubsaugers über die zu reinigende
Bodenfläche. Mit einem selbstlernenden Algorithmus,
bzw. Modell kann die Steuereinrichtung zuverlässig zwi-
schen gefährlichen und ungefährlichen Objekten unter-
scheiden und unterstützt den Benutzer oder die Benut-
zerin dabei einen guten Überblick über die Umgebung
um den Staubsauger bzw. die Bodendüse zu behalten.
[0011] Besonders bevorzugt ist eine Ausführungs-
form, die vorsieht, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, über die Daten des Sensors oder der Sen-
soren von der Bodendüse und/oder dem Staubsauger

einen Fahrkorridor der Bodendüse abzuschätzen. Mit
der Abschätzung des Fahrkorridors der Bodendüse
des handgeführten Staubsaugers könnenRückschlüsse
übermöglicheHindernisse oderGefahren durchObjekte
im möglichen Weg der Bodendüse gezogen werden. So
können die zu erkennenden Objekte auf den Fahrkorri-
dor eingegrenzt werden, umdie Leistung der künstlichen
Intelligenz weiter zu verbessern. Hierbei können Daten
des optischen Sensors bei der Abschätzung des mögli-
chen Fahrkorridors der Bodendüse von der Steuerein-
richtung berücksichtigt werden. Es können auch Daten
mindestens eines Gyroskop-Sensors verwendet wer-
den, umeinenFahrkorridor der Bodendüse besser abzu-
schätzen. Der Gyroskop-Sensor ist dafür dazu einge-
richtet ist, die Bewegung der Bodendüse über die zu
reinigende Bodenfläche zu erfassen. Die Kombination
der Daten des mindestens einen optischen Sensors mit
den Daten des mindestens einen Gyroskop-Sensors
bietet die Möglichkeit durch die Steuereinrichtung den
Fahrkorridor der Bodendüse besonders zuverlässig ab-
zuschätzen. So können zuverlässig Rückschlüsse über
gefährliche Objekte im wahrscheinlichen Fahrkorridor
der Bodendüse gezogen werden. So unterstützt der
Staubsauger den Benutzer oder die Benutzerin dabei
Gefahren imvoraussichtlichenWegderBodendüseüber
die zu reinigende Oberfläche zu erkennen. Die Objekt-
positionen aus der künstlichen Intelligenz plus die Gyro-
skop-Informationen ergeben vorzugsweise in Kombina-
tion die Lage der Objekte relativ zur Bodendüse. Bei-
spielsweise kann ein Kalman-Filter die Lage der Objekte
bei der Staubsauger-Bewegung mitführen.
[0012] Eine besonders vorteilhafte Ausführung 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 gefährliches
Objekt im Fahrkorridor der Bodendüse befindet. Über
das Warnsignal kann der Benutzer oder die Benutzerin
zuverlässig zu gefährlichen Objekten immöglichenWeg
derBodendüse informiertwerden, umsobei der sicheren
Führung der Bodendüse über die zur reinigende Ober-
fläche unterstützt zu werden. DasWarnsignal kann über
eine Anzeige und/oder über einen Ton von der Warnein-
richtung ausgegebenwerden. DieWarneinrichtung kann
auch ein Vibrieren des Handgriffes als ein Warnsignal
ausgeben, wenn sich ein gefährliches Objekt im Fahr-
korridor der Bodendüse befindet. Es könnte auch eine
über die Hand wahrnehmbare Kraft ausgeübt werden,
welche den Benutzer oder die Benutzerin vor einem
gefährlichen Objekt im Fahrkorridor der Bodendüse
warnt. Solch eineKraft kann von einemVibrationssensor
amGriff ausgeübt werden, sodass der Benutzer oder die
Benutzerin beim Führen des Staubsaugersmit der Hand
intuitiv ein Feedback an der Hand erhält und die Bewe-
gung daraufhin anpassen kann.
[0013] Eine vorteilhafte Ausführung der Erfindung
sieht vor, dass die Steuereinrichtung dazu eingerichtet
ist, den Saugluftstrom an der Bodendüse zu reduzieren,
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wenn sich ein gefährliches Objekt im Fahrkorridor der
Bodendüse befindet. Kann ein Überfahren des gefähr-
lichen Objekts nicht mehr vermieden werden, weil der
Benutzer oder die Benutzerin den Fahrkorridor nicht
rechtzeitig ändert oder die Bewegung der Bodendüse
nicht rechtzeitig stoppen kann, so kann zusätzlich ein
Einsaugen des gefährlichen Objekts durch Reduzierung
des Saugluftstroms an der Bodendüse verhindert wer-
den. Hierzu könnte die Steuereinrichtung das Gebläse
zur Erzeugung des Saugluftstroms abschalten. Es kann
aber auch ein Nebenluftventil automatisch geöffnet wer-
den, wodurch der Saugluftstrom an der Bodendüse auch
ohne Abschaltung des Gebläses abnimmt. Ein Einsau-
gen eines gefährlichenObjekts kann vermiedenwerden,
indem zunächst der Benutzer oder die Benutzerin ge-
warnt wird. Falls dies die Bewegung der Bodendüse auf
den gefährlichen Gegenstand nicht verhindert, so kann
das Einsaugen durch Herunterfahren der Saugleistung
bis zum Abschalten vermieden werden. Der optische
Sensor an der Bodendüse in Bodennähe erlaubt zusätz-
lich eine gute Abschätzung, welche Höhe die erkannten
Objekte haben. So muss nur ein Einsaugen vermieden
werden, wenn das Objekt tatsächlich auf der Bodenflä-
che liegt und die Bodendüse darüberfährt. Hängt etwa
ein Kabel von einem Schreitisch zu einer Steckdose, so
kannmit demStaubsauger darunter hergefahrenwerden
und eine Vermeidung des Einsaugens ist nicht notwen-
dig.
[0014] Besonders vorteilhaft ist eine Ausführungs-
form, die vorsieht, dass die Bodendüse eine über einen
Bürstenmotor angetriebene Bürste zur Reinigung der
Bodenfläche aufweist, wobei die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, denBürstenmotor zu stoppen, wenn sich
ein gefährliches Objekt im Fahrkorridor der Bodendüse
befindet. Kann ein Überfahren des gefährlichen Objekts
nichtmehr vermiedenwerden,weil derBenutzer oder die
Benutzerin denFahrkorridor nicht rechtzeitig ändert oder
die Bewegung der Bodendüse nicht stoppen kann, so
kann die Steuereinrichtung den Bürstenmotor stoppen,
um weitere Beschädigungen 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
Bodendüse zu bewegende Objekte im Erfassungsbe-
reich des optischen Sensors zu erkennen. Der Benutzer
oder die Benutzerin kann so bei der sicheren Bewegung
der Bodendüse über die zu reinigende Bodenfläche un-
terstützt und das Risiko bewegliche Objekte einzusau-
gen, kann reduziert werden. Dadurch kann der Benutzer
oder die Benutzerin beim sicheren Führen des Staub-
saugers per Hand entlang beweglicher Objekte unter-
stützt werden. Wird ein bewegliches Objekt nämlich ein-
gesaugt, so bewegt es sich naturgemäß auf die Boden-
düse zu. Ein Beispiel hierfür ist ein Vorhang, der in der
Umgebung der Bodendüse an den Staubsauger heran-
gezogen wird. Diese Bewegungsinformation kann aus
dem Video-Stream einer Kamera als optischen Sensor

herausgerechnet werden, so dass in dem Bild alle Ob-
jekte mit ihrer Bewegung sichtbar werden, die nicht fest
auf der Bodenfläche liegen.
[0016] Gemäß 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 Bodendüse zu bewegt. So kann
der Benutzer oder die Benutzerin rechtzeitig gewarnt
werden, bevor bewegliche Objekte ungewollt an der
Bodendüse eingesaugt werden.
[0017] Eine besonders vorteilhafte Ausführung der Er-
findung sieht daher vor, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, den Saugluftstrom an der Bodendüse zu
reduzieren, wenn sich ein Objekt im Erfassungsbereich
des optischen Sensors auf die Bodendüse zu bewegt.
Hierdurch wird das ungewollte Einsaugen von bewegli-
chen Gegenständen zusätzlich vermieden.
[0018] Gemäß einer vorteilhaften Ausgestaltung der
Erfindung ist vorgesehen, dass die Bodendüse eine über
einen Bürstenmotor angetriebene Bürste zur Reinigung
der Bodenfläche aufweist, wobei die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, den Bürstenmotor zu stoppen,
wenn sich ein Objekt im Erfassungsbereich des opti-
schen Sensors auf die Bodendüse zu bewegt. So wird
das ungewollte Aufwickeln von beweglichenGegenstän-
den verhindert.
[0019] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aufgrund der nachfolgenden
Beschreibung sowie anhand der Zeichnungen. Ein Aus-
führungsbeispiel der Erfindung ist in den folgenden
Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend näher beschrieben. Einander entsprechen-
de Gegenstände oder Elemente sind in allen Figurenmit
den gleichen Bezugszeichen versehen. Es zeigt

Figur 1 Erfindungsgemäßer Staubsauger und
Figur 2 Kamerabild und Bodendüse.

[0020] In der Figur 1 mit dem Bezugszeichen 1 be-
zeichnet ist ein Staubsauger 1mit einer Bodendüse 4 als
Saugdüse rein schematisch dargestellt. Die Darstellung
gemäß Figur 1 zeigt einen erfindungsgemäßen Staub-
sauger 1 mit einer an den Staubsauger 1 angeschlosse-
nen Bodendüse 4. Bei dem im Ausführungsbeispiel dar-
gestellten Staubsauger 1 handelt es sich um einen so-
genannten Akkustick-Staubsauger 1. Die Bodendüse 4
ist hier über ihren Anschlussstutzen 12 mit einem vor-
zugsweise teleskopierbar ausgestalteten Saugrohr 13
verbunden. Über einen Akkumulator wird ein in dem
Staubsaugergehäuse integriertes (nicht gezeigtes) Ge-
bläse desStaubsaugers 1mit Strombetrieben, umeinen
Unterdruck zu erzeugen. Mittels dieses Unterdruckes
werden Schmutz und Dreck von der zu reinigenden Bo-
denfläche 2 durch einen Luftstrom über den Saugmund
der Bodendüse 4 aufgenommen und über das Saugrohr
13 in das Gehäuse des Staubsaugers 1 abtransportiert.
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In diesem Gehäuse ist ein Abscheidesystem vorgese-
hen. Für den Betrieb des Staubsaugers 1 wird ein Unter-
druck erzeugt, wobei der durch denUnterdruck erzeugte
Luftstrom in dem Abscheidesystem von Schmutz und
Dreck befreit und über eine Abluftöffnung aus dem
Staubsauger 1 herausgeleitet wird. Zum Ein- und Aus-
schalten desStaubsaugers 1weist dieser eineBenutzer-
schnittstelle an dem Handgriff 3 auf, mit der Funktionen
des Staubsaugers 1 aktiviert werden können. Außerdem
kannderStaubsauger 1über dieHandschaltungein- und
ausgeschaltet werden und es können Leistungsstufen
des (nicht gezeigten) Gebläses ausgewählt werden. Ein
Benutzer desStaubsaugers1kanndiesenandemHand-
griff 3 ergreifen und so die Bodendüse 4 in Schub- und
Zugbewegungen in Bearbeitungsrichtung 5 vor- und zu-
rückschieben, um die Bodenfläche 2 zu reinigen. Hierbei
gleitet die Bodendüse 4 über die zu reinigende Boden-
fläche2.Besondersbei langflorigenTeppichengleitet die
Unterseite der Bodendüse 4 über die Bodenfläche 2,
während die Unterseite bei Hartböden beabstandet, ge-
gebenenfalls durchAbstandsborsten, über dieseBoden-
flächen 2 hinweg schwebt. Die Bodendüse 4 des Staub-
saugers 1 verfügt über einen optischen Sensor 6, wel-
cher dazu eingerichtet ist, einen Erfassungsbereich 7 in
Bearbeitungsrichtung 5 vor der Bodendüse 4 zu erfas-
sen.DieBodendüse4kannaucheinenoptischenSensor
6 aufweisen mit einem Erfassungsbereich 7 in Bearbei-
tungsrichtung 5 hinter der Bodendüse 4. Zusätzlich kann
ein (nicht gezeigter) Gyroskop-Sensor am Staubsauger
1 vorgesehen sein, der die Bewegung der Bodendüse 4
über die zu reinigende Bodenfläche 2 erfasst. Die (nicht
gezeigte) Steuereinrichtung des Staubsaugers 1 kann
mittels künstlicher Intelligenz aus den Daten des opti-
schen Sensors 6 diverse Objekte 8, 9 auf der Boden-
fläche 2 im Erfassungsbereich des Sensors 6 erkennen
und kategorisieren. Die erkannten Objekte 8, 9 werden
von der Steuereinrichtung desStaubsaugers 1 in gefähr-
liche undungefährlicheObjekte kategorisiert. Als gefähr-
liche Objekte 9 werden solche Objekte identifiziert, die
über dieBodendüse4eingesaugtwerden könnenund zu
Beschädigungen am Staubsauger 1 und/oder dem Ob-
jekt 9 führenwürden. Vorteilhafterweise kann die Steuer-
einrichtung über die Daten des optischen Sensors 6 und
des Gyroskop-Sensor einen möglichen Fahrkorridor 10
der Bodendüse 4 abschätzen, 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 gefährliches Objekt 9 im
Fahrkorridor 10 der Bodendüse 4 befindet, um einWarn-
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 Bodendüse 4 redu-
ziert werden, wenn sich ein gefährliches Objekt 9 im
Fahrkorridor 10 der Bodendüse 4 befindet. So kann
ein Einsaugen verhindert werden, wenn der Benutzer
oder die Benutzerin nicht bereits auf das Warnsignal

reagiert und den Fahrkorridor 10 am Handgriff 3 ändert
oder die Bewegung der Bodendüse 4 auf das gefährliche
Objekt 9 zu stoppt. Wenn die Bodendüse 4 eine über
einen (nicht gezeigten) Bürstenmotor angetriebene
(nicht gezeigte) Bürste zur Reinigung der Bodenfläche
2 aufweist, kann die Steuereinrichtung auch den Bürs-
tenmotor und damit die Bürste stoppen, wenn sich ein
gefährliches Objekt 9 im Fahrkorridor 10 unmittelbar vor
der Bodendüse 4 befindet.
[0021] Die Figur 2 zeigt schematisch das Kamerabild
einer Kamera als optischer Sensor 6 (Fig. 1) für den
Staubsauger gemäß Figur 1. Auch zu erkennen ist die
Bodendüse 4 desStaubsaugers 1. In demKamerabild ist
die zu reinigende Bodenfläche 2 zu erkennen, die sich
aufgrund der Bewegung der Bodendüse 4 in Bearbei-
tungsrichtung 5 samt der darauf befindlichen Objekte 8
im Kamerabild entgegengesetzt bewegt. Ein bewegli-
ches Objekt 11 bewegt sich auf der Bodenfläche 2 auf
die Bodendüse 4 zu, was mit dem größeren Geschwin-
digkeitsvektor angedeutet ist. Die Steuereinrichtung
kann aus dem Kamerabild sich auf die Bodendüse 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
Bodendüse 4 zu bewegt, kann die Steuereinrichtung
über 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 Gegenständen 11 verhindert.
Sollte sich die Bodendüse 4 weiter auf das bewegliche
Objekt 11 zu bewegen, kann die Steuereinrichtung, hier-
zu auch den Saugluftstrom an der Bodendüse 4 redu-
zieren. Wenn die Bodendüse 4 eine über einen (nicht
gezeigten) Bürstenmotor angetriebene (nicht gezeigte)
Bürste zur Reinigung der Bodenfläche 2 aufweist, kann
die Steuereinrichtung auch den Bürstenmotor stoppen,
wenn sich ein bewegliches Objekt 11 im Erfassungsbe-
reich 7 des optischen Sensors 6 auf die Bodendüse 4 zu
bewegt. So kann verhindert werden, dass sich das be-
wegliche Objekt ungewollt in der Bürste verfängt.
[0022] Natürlich ist die Erfindung nicht auf das darge-
stellte Ausführungsbeispiel beschränkt. Weitere Ausge-
staltungen sind möglich, ohne den Grundgedanken zu
verlassen.

Bezugszeichenliste:

[0023]

1 Staubsauger

2 Bodenfläche

3 Handgriff

4 Bodendüse
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5 Bearbeitungsrichtung

6 Optischer Sensor

7 Erfassungsbereich

8 Ungefährliche Objekte

9 Gefährliches Objekt

10 Fahrkorridor

11 Bewegliche Objekte

12 Anschlussstutzen

13 Saugrohr

Patentansprüche

1. Staubsauger (1) zur Reinigung und Pflege von Bo-
denflächen (2) mit einem Handgriff (3) zum Führen
des Staubsaugers (1) bei der Reinigung und Pflege
der Bodenflächen (2), einer Bodendüse (4) zur Be-
wegung über die zu reinigende Bodenfläche (2) in
einer Bearbeitungsrichtung (5) vor und zurück, ei-
nemGebläsezurErzeugungeinesUnterdruckeszur
Aufnahme von Schmutz mittels eines Saugluftstro-
mes über die Bodendüse (4), einem Abscheidesys-
tem zur Reinigung der aufgenommenen Luft vom
Schmutz, und einer Steuereinrichtung,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Bodendüse (4) mindestens einen opti-
schen Sensor (6) aufweist, welcher dazu eingerich-
tet ist, einen Erfassungsbereich (7) in Bearbeitungs-
richtung (5) vor und/oder hinter der Bodendüse (4)
zu erfassen.

2. 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 Bodendüse (4) über
die zu reinigende Bodenfläche (2) zu erfassen.

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

4. Staubsauger (1) nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, die erkannten Objekte (8, 9) in ge-
fährliche und ungefährliche Objekte zu kategorisie-
ren, wobei die Kategorie gefährliche Objekte (9)
solche erkannte Objekte umfasst, die über die Bo-
dendüse (4) eingesaugt werden können und zu Be-

schädigungen am Staubsauger (1) und/oder dem
Objekt (9) führen würden.

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

6. 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
gefährliches Objekt (9) im Fahrkorridor (10) der Bo-
dendüse (4) befindet.

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

8. Staubsauger (1) nach einem der Ansprüche 5 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Bodendüse (4)
eine über einen Bürstenmotor angetriebene Bürste
zur Reinigung der Bodenfläche (2) aufweist, wobei
die Steuereinrichtung dazu eingerichtet ist, den
Bürstenmotor zu stoppen, wenn sich ein gefährli-
ches Objekt (9) im Fahrkorridor (10) der Bodendüse
(4) befindet.

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

10. Staubsauger (1) nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung dazu
eingerichtet ist, eineWarneinrichtungdesStaubsau-
gers (1) anzusteuern, um ein Warnsignal auszuge-
ben,wenn sich einObjekt (11) imErfassungsbereich
(7) des optischen Sensors (6) auf die Bodendüse (4)
zu bewegt.

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

12. Staubsauger (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet,
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dass die Bodendüse (4) eine über einen Bürsten-
motor angetriebene Bürste zur Reinigung der Bo-
denfläche (2) aufweist, wobei die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, den Bürstenmotor zu stoppen,
wenn sich ein Objekt (11) im Erfassungsbereich (7)
des optischen Sensors (6) auf die Bodendüse (4) zu
bewegt.
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