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(57)  EinReinigungsroboter (105) umfasst ein Wisch-
pad (115) zur Reinigung einer Bodenflache. Eine Basis-
station (110) fiir einen solchen Reinigungsroboter (105)
umfasst eine Schale (130) zur wenigstens teilweisen
Aufnahme des Wischpads (115), wenn sich der Reini-
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gungsroboter (105) in einer vorbestimmten Position be-
zliglich der Basisstation (110) befindet; und einen an der
Schale (130) angebrachten Ultraschallwandler (135) zur
Ubertragung von Ultraschall an das Wischpad (115), um
das Wischpad (115) zu reinigen und/oder zu trocknen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft die Pflege
eines Wischpads eines Bodenreinigers. Insbesondere
betrifft die Erfindung die Pflege eines Wischpads eines
Reinigungsroboters.

[0002] Ein Reinigungsroboter ist dazu eingerichtet,
Uber eine Bodenflache zu fahren und diese zu reinigen.
Der Reinigungsroboter weist ein Wischpad auf, das mit
einer Flissigkeit versehen werden kann, um die Boden-
flache feucht zu reinigen. Nach erfolgtem Reinigungs-
vorgang kehrt der Reinigungsroboter zu einer Basissta-
tion zurlick, wo das Wischpad gepflegt werden kann.
[0003] In der Basisstation kann das Wischpad mit ei-
ner Flussigkeit gespult werden, um Verschmutzungen zu
entfernen. Dafiir kann jedoch eine signifikante Menge an
Flissigkeit erforderlich sein. Das Wischpad kann in der
Basisstation auch getrocknet werden, um das Einnisten
von Mikroorganismen im feuchten Wischpad zu verhin-
dern. Eine aktive Reinigung mit Heil3luft benétigt jedoch
signifikante Mengen Energie.

[0004] Eine der vorliegenden Erfindung zu Grunde
liegende Aufgabe besteht in der Bereitstellung einer ver-
besserten Technik zur Pflege eines Wischpads eines
Reinigungsroboters mit verringertem Ressourcenver-
brauch. Die Erfindung I6st diese Aufgabe mittels der
Gegenstande der unabhangigen Anspriche. Unteran-
spriiche geben bevorzugte Ausfihrungsformen wieder.
[0005] Ein Reinigungsroboter umfasst ein Wischpad
zur Reinigung einer Bodenflache. Nach einem ersten
Aspekt der vorliegenden Erfindung umfasst eine Basis-
station fir einen solchen Reinigungsroboter eine Schale
zur wenigstens teilweisen Aufnahme des Wischpads,
wenn sich der Reinigungsroboter in einer vorbestimmten
Position beziiglich der Basisstation befindet; und einen
an der Schale angebrachten Ultraschallwandler zur
Ubertragung von Ultraschall an das Wischpad, um das
Wischpad zu reinigen und/oder zu trocknen.

[0006] Es wurde erkannt, dass das Wischpad mittels
Ultraschall ressourcensparend gepflegt werden kann.
Die Pflege kann ein Reinigen und/oder ein Trocknen
umfassen. Das Reinigen mittels Ultraschall kann wasser-
sparend, das Trocknen mittels Ultraschall energiespa-
rend sein.

[0007] EinWischroboter kann sowohl ein Saug-Wisch-
Kombigerat als auch einen reinen Wischroboter umfas-
sen. Anstelle nur eines Wischpads kénnen auch mehrere
Wischpads am Wischroboter vorgesehen sein. Behalter
an der Basisstation konnen jeweils auch mehrfach vor-
handen sein. Funktionsgleiche Behalter sind dabei be-
vorzugt hydraulisch zueinander parallel geschaltet.
[0008] In einer Ausfihrungsform ist an der Basissta-
tion eine Abstellflache vorgesehen, auf die der Reini-
gungsroboter fahren kann. Auf der Abstellflache kann
eine Rastmulde vorgesehen sein, um den Reinigungs-
roboter leichter in die vorbestimmte Position zu bringen.
Die Schale oder Wanne ist dabei derart an der Basis-
station angebracht, dass sie das Wischpad von oben
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aufnehmen kann. Das Wischpad ragt Ublicherweise
nur einige Millimeter bis einige Zentimeter vom Reini-
gungsroboter aus nach unten. Dementsprechend kann
die Schale relativ flach ausgeflhrt sein und eine Hohe
von ebenfalls nur einigen Millimetern oder Zentimetern
aufweisen. Ist das Wischpad in die Schale eingetaucht,
so kann ein Abstand zwischen einem unteren Ende des
Wischpads und einem Boden der Schale null sein oder
nur wenige Millimeter betragen.

[0009] Das Wischpad kann zur trockenen oder zur
feuchten Reinigung der Bodenflache vorgesehen sein.
Die Schale kann dafur sorgen, dass im Wischpad auf-
genommene Flussigkeit aufgenommen bzw. gehalten
wird.

[0010] Die Basisstation kann eine Férdereinrichtung
zur Forderung einer Flissigkeit in die Schale oder aus
der Schale umfassen. Zur Reinigung des Wischpads in
der Schale kann Flissigkeit aus einem Vorratsbehalter
der Basisstation in die Schale geférdert werden. Soll das
Wischpad getrocknet werden, so kann die Flussigkeit
aus der Schale gefordert werden. Die Fordereinrichtung
kann insbesondere ein Ventil oder eine Pumpe umfas-
sen.

[0011] Bei einem Reinigungsvorgang kénnen Ultra-
schallwellen mikroskopische Blaschen am Wischpad
erzeugen, die sofort kollabieren (Mikrokavitation) und
dabei Schmutzpartikel vom Wischpad |6sen kodnnen.
Dieser Vorgang wird durch eine gewisse Menge an Flus-
sigkeit zwischen dem Ultraschallwandler und dem
Wischpad beguinstigt. In einem Trocknungsbetrieb kann
Flussigkeit, die an dem Wischpad anhaftet, in Oszillatio-
nen versetzt werden, sodass feine Wassertropfchen in
die Luft abgeschleudert werden und einen Nebel bilden.
So kann Feuchtigkeit mit geringem Aufwand aus dem
Wischpad getrieben werden.

[0012] In einer Ausfihrungsform ist ein Geblase vor-
gesehen, um einen Nebel aus einem Bereich des Wisch-
pads zu entfernen. Das Geblase ist dazu eingerichtet,
einen Luftstrom im Bereich des Wischpads zu erzeugen.
Nebel, der durch die Einwirkung von Ultraschall aus
Flissigkeit am Wischpad entstanden ist, kann fortgetrie-
ben werden, sodass die Feuchtigkeit das Wischpad tat-
séachlich verlasst.

[0013] Im Bereich des Wischpads kann ein Filter vor-
gesehen sein, der dazu eingerichtet ist, aus einem Nebel
im Bereich des Wischpads Flissigkeit abzuscheiden.
Der Nebel kann insbesondere durch den Ultraschall
am Wischpad induziert sein. Der Filter kann beispiels-
weise ein Vlies oder eine feine Netzstruktur umfassen.
Andere Ausfuhrungsformen umfassen einen Aktivkohle-
Filter oder einen Labyrinthfilter. Abgeschiedene Flissig-
keit kann in ein Reservoir zurtickgefiihrt und erneut ge-
nutzt werden.

[0014] InderSchale kann eine Reinigungsstruktur vor-
gesehen sein, um in das Wischpad einzugreifen. Die
Reinigungsstruktur kann beispielsweise einen vertikalen
Steg oder eine Anordnung vertikaler Elemente umfas-
sen. Dadurch kann eine Bewegung aufgrund des Ultra-
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schalls verbessertin das Innere des Wischpads gebracht
werden, wo sie effektiver zur Reinigung und/oder Trock-
nung des Wischpads beitragen kann.

[0015] Die Basisstation kann einen Aktuator zur Ver-
anderung einer horizontalen Position des Ultraschall-
wandlers gegeniiber dem Reinigungsroboter aufweisen.
Wahrend der Reinigung bzw. Trocknung des Wischpads
kann der Reinigungsroboter in der vorbestimmten Posi-
tion bezuglich der Basisstation verbleiben. Durch das
Verschieben des Ultraschallwandlers in horizontaler
Richtung kann dieser an unterschiedliche Stellen des
Wischpads gefiihrt werden, sodass eine gleichmafigere
Behandlung mdglich ist. Unbehandelte Abschnitte am
Wischpad koénnen vermieden werden. In einer ersten
Variante ist der Ultraschallwandler fest an der Schale
angebracht und wird zusammen mit dieser bewegt. Be-
zogen auf eine ubliche Fahrtrichtung des Reinigungs-
roboters verlauft die Bewegung der Schale bevorzugt in
Querrichtung. In einer weiteren Variante kann der Ultra-
schallwandler bewegt werden, wahrend die Schale ge-
genuber dem Reinigungsroboter stillsteht. Da der Ultra-
schallwandler in horizontaler Richtung kleiner als die
Schale ist, kann in dieser Variante mehr Bewegungs-
spielraum zur Verfligung stehen. Der Ultraschallwandler
kann in verschiedenen Richtungen bewegt werden. In
noch einer weiteren Variante kann das Wischpad gegen-
Uber dem Ultraschallwandler bewegt werden. Dies kann
beispielsweise durch Drehen des Wischpads erfolgen.
Optional kann auch der gesamte Reinigungsroboter ge-
genuber der Basisstation beweglich sein, sodass auch
das Wischpad gegeniiber dem Ultraschallwandler be-
wegt wird.

[0016] Die Schale kann gegeniber einer Horizontalen
geneigt sein. In einer Ausfiihrungsform ist an der Basis-
station eine Stellflache fir den Reinigungsroboter vor-
gesehen, wobei die Stellflache gegenlber der Horizon-
talen geneigt ist. Insbesondere kann die Stellflache eine
Oberseite einer Rampe umfassen, auf welche der Reini-
gungsroboter selbsttatig auffahren kann. Eine Neigung
der Stellflache bzw. der Schale gegenuber der Horizon-
talen betragt dabei Ublicherweise nur wenige Grad. Inder
schragstehenden Schale kann sich Flussigkeit auf einer
hangabwartigen Seite sammeln. Eine Behandlung des
Wischpads kann auf einen hangabwartigen oder hang-
aufwartigen Abschnitt beschrankt sein. Dadurch kann
eine selektive Behandlung ermdglicht sein. Die schrag-
gestellte Schale kann es auRerdem erleichtern, Fllssig-
keit zu sammeln, sodass diese leichter aus der Schale
entfernt werden kann.

[0017] An der Schale kdénnen auch mehrere Ultra-
schallwandler angebracht sein. Die Ultraschallwandler
kénnen zueinander versetzt angebracht sein, um eine
groRere Oberflache des Wischpads zu bearbeiten. Wah-
rend des Bearbeitens kann das Wischpad gegenuber
den Ultraschallwandlern bewegt werden. In einer Aus-
fihrungsform sind die Ultraschallwandler senkrecht zu
einer Bewegungsrichtung des Wischpads zueinander
versetzt. Dadurch kann ein durch Ultraschallwandler
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Uberstrichener Bereich des Wischpads vergrof3ert sein.
Idealerweise kann eine untere Oberflache des Wisch-
pads vollstandig von Ultraschallwandlern Uberstrichen
werden. So kann verbessert verhindert werden, dass ein
Abschnitt des Wischpads ungereinigt bzw. ungetrocknet
bleibt.

[0018] An der Basisstation kann au3erdem ein Aktua-
tor vorgesehen sein, um die Schale vertikal gegeniiber
dem Reinigungsroboter zu bewegen, sodass ein Grad
des Eintauchens des Wischpads in die Schale verandert
wird. Insbesondere kann die Schale abgesenkt werden,
um den Reinigungsroboter in die vorbestimmte Position
oderaus ihrheraus zu bewegen, und angehoben, umdas
Wischpad zu reinigen bzw. zu trocknen. In einer Ausflh-
rungsform ist der Aktuator motorisiert ausgefihrt und
kann entsprechend angesteuert werden. In einer weite-
ren Ausfihrungsform ist der Aktuator durch den Reini-
gungsroboter betatigt. Beispielsweise kann der Reini-
gungsroboter auf eine Plattform fahren, die in vertikaler
Richtung elastisch gelagert ist. Durch die Gewichtskraft
des Reinigungsroboters kann die Plattform abgesenkt
werden, sodass das Wischpad in die Schale eintaucht.
[0019] Die Plattform kann an einer Seite um eine ho-
rizontale Achse drehbar gelagert sein, sodass haupt-
sachlich die von der Achse entfernte andere Seite ver-
tikal beweglich ist. Die Plattform kann dabei eine Art
Wippe bilden. Der Reinigungsroboter kann iber die Seite
aufdie Wippe auffahren, an der die Achse angebracht ist,
sodass sich die Wippe erst einseitig absenkt, wenn der
Reinigungsroboter weit genug Giber die Achse hinausge-
fahren ist. In noch einer weiteren Ausfiihrungsform kann
der Reinigungsroboter das Wischpad im Bereich der
Schale zur Reinigung absenken und spater wieder an-
heben.

[0020] Nach einem weiteren Aspekt der vorliegenden
Erfindung umfasst ein System eine hierin beschriebene
Basisstation und einen Reinigungsroboter, der ein
Wischpad zur Reinigung einer Bodenflache aufweist.
Das Wischpad kann alternativ zur trockenen oder zur
feuchten Reinigung der Bodenflache eingerichtet sein.
Fur eine feuchte Reinigung kann der Reinigungsroboter
Flussigkeit mit sich flhren, die wahrend des Befahrens
der Bodenflache im Bereich des Wischpads appliziert
wird. Uberschiissige Fliissigkeit kann von der Boden-
flache abgesaugt und in einen Schmutzwasserbehalter
Uberfuhrt werden. An der Basisstation kann der Reini-
gungsroboter neues Frischwasser Gbernehmen und/o-
der gesammeltes Schmutzwasser entsorgen.

[0021] Ineiner Ausflihrungsform kann der Reinigungs-
roboter Flussigkeit in die Schale férdern, um das Wisch-
pad zu reinigen. Optional kann der Reinigungsroboter
auch Flissigkeit aus der Schale aufnehmen, insbeson-
dere durch Absaugen. Eine Foérdereinrichtung seitens
der Basisstation fir Flissigkeit in oder aus der Schale
kann dadurch eingespart werden.

[0022] Nach noch einem weiteren Aspekt der vorlie-
genden Erfindung umfasst ein Verfahren zum Reinigen
eines Wischpads eines Reinigungsroboters, der zum
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Reinigen einer Bodenflache eingerichtet ist, Schritte des
Steuerns des Bodenreinigers in eine vorbestimmte Posi-
tion bezlglich einer Schale, sodass das Wischpad zu-
mindest teilweise in die Schale eintaucht; und des Be-
reitstellens von Ultraschall an der Schale, sodass Ultra-
schall an das Wischpad Ubertragen wird, um das Wisch-
pad zu reinigen und/oder zu trocknen.

[0023] Das Verfahren kanninsbesondere mittels eines
hierin beschriebenen Systems, einer hierin beschriebe-
nen Basisstation und/oder einem hierin beschriebenen
Reinigungsroboter jeweils teilweise oder vollstandig aus-
gefuihrt werden. Die Basisstation oder der Reinigungs-
roboter kénnen jeweils eine Verarbeitungseinrichtung
umfassen, die zumindest Teile des Verfahrens ausfiihren
kdnnen. Eine solche Verarbeitungseinrichtung ist bevor-
zugt elektronisch ausgefihrt und kann beispielsweise
einen programmierbaren Mikrocomputer oder Mikro-
controller umfassen. Das Verfahren kann in Form eines
Computerprogrammprodukts mit Programmcodemitteln
vorliegen. Das Computerprogrammprodukt kann auch
auf einem computerlesbaren Datentrager abgespeichert
sein. Merkmale oder Vorteile des Verfahrens kénnen auf
die Vorrichtung Ubertragen werden, und umgekehrt.
[0024] Bevorzugt umfasst das Verfahren ferner ein
Einfiillen von Fliissigkeit in die Schale. Die Ubertragung
von Ultraschall an das Wischpad kann dadurch verbes-
sert sein.

[0025] Das Wischpad kann in der FlUssigkeit gereinigt
werden. Dazu kann das Wischpad gegeniiber der Schale
oder die Schale gegeniiber dem Wischpad bewegt wer-
den. Die Flussigkeit kann in der Schale zirkuliert oder
auch mehrfach eingefiillt und wieder abgepumptwerden.
Die Flussigkeit kann gezielt auf das Wischpad geleitet
werden, beispielsweise durch Spritzen, Gielten oder
Tropfen. Wahrend dieses Vorgangs kann die Reinigung
kontinuierlich oder abschnittsweise durch das Bereitstel-
len von Ultraschall unterstiitzt werden. Der Ultraschall
kann auch appliziert werden, wahrend das Wischpad in
der Schale stillsteht.

[0026] Das Verfahren kann aufierdem ein Férdern von
Flussigkeit aus der Schale umfassen. Eine Trocknung
des Wischpads kann dadurch verbessert unterstitzt
oder durchgefihrt werden.

[0027] Das Wischpad kann wahrend des Reinigens
und/oder wahrend des Trocknens gegentiber der Schale
bewegt werden. Die Bewegung kann konstant oder inter-
mittierend sein. Dabei kann die Bewegung insbesondere
ein Drehen oder eine lineare Bewegung umfassen. Die
Bewegung kann auch oszillierend sein. Zur Unterstit-
zung oder Einleitung eines Trocknungsvorgangs kann
die Bewegung mit maximaler Geschwindigkeit gesteuert
werden. Die Bewegung kann auch so gesteuert werden,
dass eine Beschleunigung des Wischpads mdoglichst
grof ist. Flissigkeitstropfen kbnnen dadurch verbessert
abgeschleudert werden.

[0028] Nicht beschrankende Ausfihrungsformen der
Erfindung werden nun unter Bezug auf die beiliegenden
Figuren genauer beschrieben, in denen:
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Figur 1 ein System mit einem Reinigungsroboter und
einer Basisstation;

Figur2 ein System wahrend des Reinigens eines
Wischpads mit Ultraschall;

Figur 3  ein System wahrend des Trocknens eines
Wischpads mit Ultraschall;

Figur4 eine erste beispielhafte Anordnung von Ultra-
schallwandlern beziiglich eines runden
Wischpads;

Figur 5 eine zweite beispielhafte Anordnung von Ult-
raschallwandlern beziglich eines langlichen
Wischpads; und

Figur 6 ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zum
Bearbeiten eines Wischpads an einem Reini-
gungsroboter

darstellen

[0029] Figur 1 zeigt ein System 100 mit einem Reini-
gungsroboter 105 und einer Basisstation 110. Der Reini-
gungsroboter 105 ist dazu eingerichtet, eine Bodenfla-
che zu befahren und zu reinigen. Dazu umfasst der
Reinigungsroboter 105 eines oder mehrere Wischpads
115, die Uber die Bodenflache gefiihrt werden kdnnen,
sodass auch von einem Wischroboter gesprochen wer-
den kann. Mittels einer Antriebseinrichtung 120 kann das
Wischpad 115 gegeniiber der Bodenflache in Bewegung
versetzt werden. Eine optionale Befeuchtungseinrich-
tung zur Bereitstellung von Flissigkeit im Bereich des
Wischpads 115 am Reinigungsroboter 105 ist in Figur 1
nicht dargestellt.

[0030] Die Basisstation 110 ist dazu eingerichtet, den
Reinigungsroboter 105 aufzunehmen, wahrend dieser
keine Reinigung vornimmt. Dabei kdnnen verschiedene
Wartungseingriffe am Reinigungsroboter 105 durchge-
fiihrt werden. Beispielsweise kann ein Frischwassertank
nachgefullt oder ein Schmutzwassertank entleert wer-
den. Ein Staubbehalter eines Staubsaugers am Reini-
gungsroboter 105 kann geleert werden. Ein elektrischer
Energiespeicher kann aufgeladen werden. Auflerdem
kann das Wischpad 115 gepflegt werden. Das Pflegen
kann insbesondere ein Reinigen oder Trocknen umfas-
sen. Es wird vorgeschlagen, das Wischpad 115 mittels
Ultraschall zu reinigen und/oder mittels Ultraschall zu
trocknen.

[0031] An der Basisstation 110 ist eine Plattform 125
vorgesehen, auf die der Reinigungsroboter 105 auffah-
renkann. In der Darstellung von Figur 1 liegt die Plattform
125 in der Horizontalen; in anderen Ausfiihrungsformen
kanndie Plattform 125 gegentiber der Horizontalen leicht
geneigt sein. Auf der Plattform 125 ist eine Position des
Reinigungsroboters 105 festgelegt, die der Reinigungs-
roboter 105 einnehmen muss, um bestimmte Service-
eingriffe durchfiihren zu kénnen. In dieser Position kann
ein elektrischer Kontakt oder eine hydraulische Verbin-
dung zur Basisstation 110 hergestellt sein. AuRerdem
kann in dieser Position das Wischpad 115 zumindest
teilweise in eine Schale 130 eintauchen, die an der Basis-
station 110 vorgesehen ist.
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[0032] Im Bereich der Schale 130 ist ein Ultraschall-
wandler (USW) 135 vorgesehen, der dazu eingerichtet
ist, Schwingungen im Ultraschallbereich bereitzustellen.
Dieser Bereich liegt Ublicherweise tber ca. 20 kHz und
der Ultraschall kann an ein Objekt, eine Flissigkeit oder
eine Umgebungsluft abgegeben werden. Ublicherweise
umfasst der USW 135 einen piezoelektrisches Quarz-
oder Keramikschwinger, der mit einer Wechselspannung
angesteuert wird. Darlber hinaus kann die Basisstation
110 dazu eingerichtet sein, Flussigkeit in die Schale 130
oder aus ihr herauszubeférdern. In der dargestellten
Ausfiihrungsform sind ein Frischwassertank 140 mit ei-
ner ersten Fordereinrichtung 145 und ein Schmutzwas-
sertank 150 mit einer zweiten Fordereinrichtung 155
vorgesehen. Diese Losung ist rein exemplarisch, und
es konnen auch andere Foérdereinrichtungen vorgese-
hen sein, mit denen derselbe Effekt erzielt werden kann.
[0033] Figur 2 zeigt das System 100 von Figur 1 wah-
rend des Reinigens des Wischpads 115 mittels Ultra-
schall. Manche in Figur 1 dargestellten Komponenten
sind in Figur 2 nicht gezeigt. In der Schale 130 ist eine
gewisse Menge Flissigkeit 205 aufgenommen, die Ultra-
schallwellen vom Ultraschallwandler 135 an das Wisch-
pad 115 weiterleitet.

[0034] Zum Reinigen des Wischpads 115 kann Flis-
sigkeit 205 in die Schale 130 verbracht werden. Das
Wischpad 115 kann in der Schale 130 bewegt werden.
Dazu kann das Wischpad 115 mittels der Antriebsein-
richtung 120 des Reinigungsroboters 105 bewegt wer-
den. Die Schale 130 kann auch gegeniber der Basis-
station 110 bewegt werden. Hierzu kann ein Aktuator 160
vorgesehen sein. Ferner kann Flissigkeit 205, insbeson-
dere Wasser, optional unter Zugabe eines Reinigungs-
mittels, in die Schale 130 verbracht werden, sodass es
das Wischpad 115 umspililt. Ferner kann der Ultraschall-
wandler 135 dazu angesteuert werden, Ultraschallwellen
an die Schale 130 abzugeben, die mittels der Flissigkeit
an das Wischpad 115 gekoppelt werden kénnen. So
koénnen sich am Wischpad 115 beim Auftreffen der Ultra-
schallwellen mikroskopisch kleine Blaschen bilden, die
unmittelbar wieder kollabieren und dabei Scherkréafte
freisetzen kénnen, die Schmutzpartikel vom Wischpad
115 ablésen kdnnen.

[0035] Figur 3 zeigt das System 100 wahrend des
Trocknens des Wischpads 115 mittels Ultraschall.
[0036] Zum Trocknen des Wischpads 115 kann zu-
nachst die Flissigkeit 205 aus der Schale 130 wegge-
fordert werden, insbesondere in den Schmutzwasser-
tank 150. Dazu kann eine Pumpe 155 oder ein steuer-
bares Ventil vorgesehen sein. Optional wird die Antrieb-
seinrichtung 120 dazu angesteuert, moglichst viel Was-
ser vom Wischpad 115 abzuschleudern. Ein am Wisch-
pad 115 bzw. in der Schale 130 verbleibender Wasserfilm
kann ausreichen, um Ultraschall vom Ultraschallwandler
135andas Wischpad 115 zu koppeln. Durch den Einfluss
der Ultraschallwellen kann die Flussigkeit in kleinste
Wassertropfen zerstaubt werden, die in einer Umge-
bungsluft einen Nebel bilden. Mittels eines optionalen
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Geblases oder Lifters 165 kann der Nebel vom Wisch-
pad 115 entfernt werden. In einer Ausfihrungsform wird
der Nebel mit dem Geblase 165 vom Wischpad 115
fortgeblasen. Alternativkann das Geblase 165 den Nebel
auch einsaugen, wobei der Nebel gezielt durch einen
Filter oder Abscheider 170 geférdert werden kann, der
bevorzugt dazu eingerichtet ist, Wasser aus dem Nebel
abzuscheiden. Abgeschiedenes Wasser kann im Sys-
tem 100 erneut verwendet werden. Alternativ kann das
Wasser in den Schmutzwassertank 150 geférdert wer-
den (vgl. die Ableitung Figur 1).

[0037] Figur4 zeigteine erste beispielhafte Anordnung
von Ultraschallwandlern 135 bezlglich eines runden
Wischpads 115. Die Darstellung von Figur 4 entspricht
einer Ansicht des Reinigungsroboters 105 von unten.
Das Wischpad 115 ist um eine vertikale Drehachse
405 gelagert. Mehrere Ultraschallwandler 135 sind auf
unterschiedlichen Radien beziglich der Drehachse 405
angeordnet. Dreht sich das Wischpad 115 um die Dreh-
achse 405, so Uberstreicht jeder Ultraschallwandler 135
einen Kreisring mit einem vorbestimmten Radius beztg-
lich der Drehachse 405. Die Radien sind unterschiedlich
gewahlt, sodass die Kreisringe konzentrisch liegen oder
einander radial Uberlappen. Dazu kénnen die Ultra-
schallwandler 135 in unterschiedlichen Richtungen be-
ziglich der Drehachse 405 angebracht sein, wie in Figur
4 dargestellt ist. Zur Veranschaulichung sind mit unter-
brochenen Linien Umrisse der Ultraschallwandler 135
dargestellt, die bezlglich der Drehachse 405 radial auf-
gereiht sind. Kreisbdgen mit Pfeilen deuten an, wie die
einzelnen Ultraschallwandler 135 von diesen Positionen
in Umfangsrichtung versetzt sind.

[0038] Da sich die liberstrichenen Kreisringe der ein-
zelnen Ultraschallwandler 135 radial Uberschneiden,
kann die gesamte untere Oberflache des Wischpads
115 von Ultraschallwandlern 135 Uberstrichen werden,
wenn das Wischpad 115 um die Drehachse 405 gedreht
wird. Es ist zu beachten, dass rotatorische Ausrichtun-
gen der dargestellten Ultraschallwandler 135 willkrlich
gewahlt sind; andere Ausrichtungen kénnen ebenfalls
realisiert werden.

[0039] Figur 5 zeigt eine zweite beispielhafte Anord-
nung von Ultraschallwandlern 135 bezlglich eines lan-
glichen Wischpads 115. Vorliegend ist das Wischpad 115
im Wesentlichen rechteckig ausgefiihrt; alternativen
Ausfiihrungsformen umfassen eines mit abgerundeten
Ecken oder ein ovales Wischpad 115. Hier sind die Ultra-
schallwandler 135 exemplarisch auf einem Schlitten 505
montiert, der gegenuber dem Wischpad 115 linear ver-
schoben werden kann. Dabei sind die Ultraschallwandler
135 in zwei Reihen angeordnet, die in Bewegungsrich-
tung beabstandet sind. In den beiden Reihen sind die
Ultraschallwandler 135 senkrecht zur Bewegungsrich-
tung des Schlittens 505 versetzt angeordnet. Wird der
Schlitten 505 parallel zu einer Kante des Wischpads 115
bewegt, so Uberstreicht jeder Ultraschallwandler 135
einen im Wesentlichen rechteckigen Bereich am Wisch-
pad 115. Da sich Umrisse der Ultraschallwandler 135
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senkrecht zur Bewegungsrichtung gegenseitig tiberlap-
pen, kann dadurch die gesamte Oberflache des Wisch-
pads 115 von Ultraschallwandlern 135 tberstrichen wer-
den.

[0040] Figur 6 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfah-
rens 600 zur Behandlung, insbesondere zur Pflege eines
Wischpads 115 an einem Reinigungsroboter 105. Das
Verfahren 600 kann mittels eines Systems 100 oder
wenigstens einer seiner Komponenten ausgefiihrt wer-
den.

[0041] Ineinem Schritt 605 wird der Reinigungsroboter
105 gegeniber der Basisstation 110 positioniert. Bei-
spielsweise kann die Plattform 125 in Form einer Rampe
gebildet sein, auf welche der Reinigungsroboter 105
auffahrt. Eine vorbestimmte Position des Reinigungsro-
boters 105 beziiglich der Basisstation 110 bzw. auf der
Plattform 125 kann beispielsweise aufgefunden werden,
indem der Reinigungsroboter 105 mit einem Antriebs-
oder Stutzrad in eine dafiir vorgesehene Aufnahmemul-
de fahrt. Wahrend dieses Vorgangs kann die Schale 130
an der Basisstation 110 abgesenkt und/oder das Wisch-
pad 115 am Reinigungsroboter 105 nach oben gezogen
sein. Hat der Reinigungsroboter 105 seine vorbestimmte
Position erreicht, so kann die Schale 130 angehoben
und/oder das Wischpad 115 abgesenkt werden. Das
Wischpad 115 ragt nun zumindest abschnittsweise in
die Schale 130.

[0042] In einem Schritt 610 kann die Schale 130 mit
Flussigkeit 205 versehen werden. Dazu kann insbeson-
dere saubere Flussigkeit aus dem Frischwassertank 140
mittels der ersten Foérdereinrichtung 145 in die Schale
130 geférdert werden. In einer anderen Ausfiihrungs-
form kann Flussigkeit 205 auch seitens des Reinigungs-
roboters 105 im Bereich des Wischpads 115 ausgegeben
werden.

[0043] In einem Schritt 615 kann eine Reinigung des
Wischpads 115 mittels Ultraschall erfolgen. Die Reini-
gung mittels Ultraschall kann eine mechanische bzw.
hydraulische Reinigung begleiten, ihr vorausgehen oder
nachfolgen. Die Reinigung umfasst ein Aktivieren des
Ultraschallwandlers 135. Falls méglich, kann das Wisch-
pad 115 bezulglich des Ultraschallwandlers 135 bewegt
werden. Dazu kann das Wischpad 115 bezlglich des
Reinigungsroboters 105 oder der Ultraschallwandler 135
bezlglich der Basisstation 110 bewegt werden (vgl. Fi-
guren 4 und 5).

[0044] In einem Schritt 620 kann Fllssigkeit 205 aus
der Schale 130 geférdert werden. Insbesondere kann die
Flussigkeit 205 mittels der zweiten Fdrdereinrichtung
155 in den Schmutzwassertank 150 geférdert werden.
Alternativ kann eine Einrichtung des Reinigungsroboters
105 zum Aufnehmen von Flussigkeit 205 im Bereich des
Wischpads 115 aktiviert werden. AuRerdem kann das
Wischpad 115 mittels Antriebseinrichtung 120 in Bewe-
gung versetzt werden, um anhaftende oder aufgenom-
mene Flussigkeit 205 abzuschleudern. Dazu kann das
Wischpad 115 beispielsweise in eine schnelle Drehung
versetzt werden oder eine Drehbewegung kann mdég-
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lichst ruckartig in ihrer Richtung verandert werden. Alter-
nativ kann eine rasche Oszillation des Wischpads 115
oder eine andere Bewegung gesteuert werden, durch die
Wasser vom Wischpad 115 entfernt werden kann.
[0045] Die Schritte 610 bis 620 kdnnen auch mehrfach
durchlaufen werden, wie eine unterbrochene Linie vom
Schritt 620 zum Schritt 610 veranschaulicht. So kann das
Reinigen in mehreren Durchlaufen erfolgen. Die Zahl der
Durchlaufe kann auch null betragen, wobei der Schritt
615 Ubersprungen wird. Die Reinigung des Wischpads
115 kann aufklassische Weise mechanisch oder hydrau-
lisch erfolgen. Es kann auch ganz auf eine Reinigung des
Wischpads 115 verzichtet werden, wie durch eine unter-
brochene Linie vom Schritt 605 zum Schritt 620 ange-
deutet ist. Schritt 620 kann auch dann durchgefiihrt
werden, wenn Schritt 610 und/oder Schritt 615 ausge-
lassen wurden, um sicher zu stellen, dass alle Flissigkeit
205 aus der Schale entferntwurde. Ruckstadnde aufgrund
von Flissigkeit 205, beispielsweise aufgrund von Tropf-
wasser, kdnnen so vermieden werden.

[0046] In einem Schritt 625 kann das Wischpad 115
mittels Ultraschall getrocknet werden. Dazu kann der
Ultraschallwandler 135 dazu angesteuert werden, Ultra-
schall im Bereich der Schale 130 bereitzustellen. Optio-
nal kann der Ultraschallwandler 135 beziglich des
Wischpads 115 bewegt werden, wie bereits in Schritt
615 genauer beschrieben ist. Unter der Einwirkung
von Ultraschall kann Flussigkeit 205 am Wischpad 115
in Nebel 305 umgewandelt werden, der optional mit dem
Geblase 165 vom Wischpad 115 entfernt werden kann.
[0047] Istein ausreichender Trocknungsgrad erreicht,
so kann der Trocknungsvorgang beendet werden. Op-
tional kann die Schale 130 vertikal vom Wischpad 115
entfernt werden, um eine Beliiftung des Wischpads 115
zu verbessern. Wird der Reinigungsroboter 105 zu-
nachst nicht bendtigt, so kann er in der vorbestimmten
Position auf der Plattform 125 verbleiben. Andernfalls
kann der Reinigungsroboter 105 in einem Schritt 630 aus
der vorbestimmten Position an der Basisstation 110 ent-
fernt werden. Dazu kann der Reinigungsroboter 105
insbesondere aus eigener Kraft von der Plattform 125
auf die Bodenflache fahren.

Bezugszeichen

[0048]

100 System

105 Reinigungsroboter

110  Basisstation

115  Wischpad

120  Antriebseinrichtung
125  Plattform

130 Schale

135  Ultraschallwandler (USW)
140  Frischwassertank

145  erste Fordereinrichtung
150  Schmutzwassertank
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155  zweite Fordereinrichtung

160  Aktuator

165  Gebléase, Lifter

170  Filter, Abscheider

205  Flissigkeit

305 Nebel

405 Drehachse

505  Schlitten

600 Verfahren

605 Reinigungsroboter positionieren
610  Schale mit Flissigkeit versehen
615  Reinigen mit Ultraschall

620 Flussigkeit entfernen

625  Trocknen mit Ultraschall

630 Reinigungsroboter entfernen
Patentanspriiche

1. Basisstation (110) fir einen Reinigungsroboter

(105), der ein Wischpad (115) zur Reinigung einer
Bodenflache aufweist, wobei die Basisstation (110)
folgende Elemente umfasst:

- eine Schale (130) zur wenigstens teilweisen
Aufnahme des Wischpads (115), wenn sich der
Reinigungsroboter (105) in einervorbestimmten
Position bezliglich der Basisstation (110) befin-
det; und

- einen an der Schale (130) angebrachten Ultra-
schallwandler (135) zur Ubertragung von Ultra-
schallan das Wischpad (115), um das Wischpad
(115) zu reinigen und/oder zu trocknen.

Basisstation (110) nach Anspruch 1, ferner umfas-
send eine Fordereinrichtung (145, 155) zur Férde-
rung einer Flussigkeit (205) in die Schale (130) oder
aus der Schale (130).

Basisstation (110) nach Anspruch 1 oder 2, ferner
umfassend ein Geblase (165), um Nebel (305) aus
einem Bereich des Wischpads (115) zu entfernen.

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriche, ferner umfassend einen Filter (170), um
aus einem Nebel (305) im Bereich des Wischpads
(115) Flussigkeit (205) abzuscheiden.

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, ferner umfassend eine Reinigungsstruk-
tur in der Schale (130), um in das Wischpad (115)
einzugreifen.

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, ferner umfassend einen Aktuator (160)
zur Veranderung einer horizontalen Position des
Ultraschallwandlers (135) gegenliber dem Reini-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

12
gungsroboter (105).

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei die Schale (130) gegenuber einer
Horizontalen geneigt ist.

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei mehrere Ultraschallwandler (135)
vorgesehen sind, die an der Schale (130) zueinan-
der versetzt angebracht sind.

Basisstation (110) nach einem der vorangehenden
Anspriiche, ferner umfassend einen Aktuator, um
die Schale (130) vertikal gegeniiber dem Reini-
gungsroboter (105) zu bewegen, sodass ein Grad
des Eintauchens des Wischpads (115) verandert
wird.

System (100), umfassend eine Basisstation (110)
nach einem der vorangehenden Anspriiche; und
einen Reinigungsroboter (105), der ein Wischpad
(115) zur Reinigung einer Bodenflache aufweist.

Verfahren (600) zum Reinigen eines Wischpads
(115) eines Reinigungsroboters (105), wobei das
Wischpad (115) zum Reinigen einer Bodenflache
eingerichtet ist; wobei das Verfahren (600) folgende
Schritte umfasst:

- Steuern (605) des Bodenreinigers in eine vor-
bestimmte Position beziglich einer Schale
(130), sodass das Wischpad (115) zumindest
teilweise in die Schale (130) eintaucht; und

- Bereitstellen (610, 625) von Ultraschall an der
Schale (130), sodass Ultraschall an das Wisch-
pad (115) Ubertragen wird, um das Wischpad
(115) zu reinigen und/oder zu trocknen.

Verfahren (600) nach Anspruch 11, ferner umfas-
send ein Einftllen (610) von Flissigkeit (205) in die
Schale (130).

Verfahren (600) nach Anspruch 12, ferner umfas-
send ein Reinigen (615) des Wischpads (115) in der
Flissigkeit (205).

Verfahren (600) nach einem der Anspriiche 11 bis
13, ferner umfassend ein Fordern (620) von Flis-
sigkeit (205) aus der Schale (130).

Verfahren (600) nach einem der Anspriiche 11 bis
14, wobei das Wischpad (115) wahrend des Reini-
gens (615)und/oder Trocknens (625) gegeniiber der
Schale (130) bewegt wird.
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