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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein mobiles,
selbstfahrendes und selbstlenkendes Bodenbearbeitungs-
gerat mit einer Bodenbearbeitungseinheit, einer Antriebs-
einheit sowie einer mit der Antriebseinheit gekoppelten
Steuereinheit, der eine Sensorvorrichtung zugeordnet ist,
mittels derer der Bearbeitungszustand der Bodenflache vor
deren Bearbeitung vom Bearbeitungszustand nach deren
Bearbeitung unterscheidbar ist. Um das Bodenbearbei-
tungsgerat derart weiterzubilden, daf} die zur Bearbeitung
einer Bodenflache erforderliche Arbeitszeit vermindert wer-
den kann, wird erfindungsgemaf vorgeschlagen, da die
Fahrtrichtung des Bodenbearbeitungsgerats in Abhangig-
keit vom Bearbeitungszustand der von der Sensorvorrich-
tung erfallten Bodenflache mittels der Steuereinheit steuer-
bar ist, wobei das Uberfahren bereits bearbeiteter Boden-
flachenbereiche vermeidbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein mobiles Bodenbear-
beitungsgerat zur Bearbeitung einer Bodenflache,
das selbstfahrend und selbstlenkend ausgestaltet ist
und eine Bodenbearbeitungseinheit, eine Antriebs-
einheit sowie eine Steuereinheit aufweist, wobei die
Steuereinheit zum Steuernder Fahrtrichtung des Bo-
denbearbeitungsgerates mit der Arbeitseinheit ver-
bunden ist und der Steuereinheit eine Sensorvorrich-
tung zugeordnet ist, mittels derer der Bearbeitungs-
zustand der Bodenflache vor deren Bearbeitung vom
Bearbeitungszustand nach deren Bearbeitung unter-
scheidbar ist.

Stand der Technik

[0002] Mit Hilfe derartiger Bodenbearbeitungsgera-
te kann ohne Einsatz einer Bedienungsperson eine
Bodenflache bearbeitet, insbesondere gereinigt wer-
den. Das Bodenbearbeitungsgerat wird hierbei ent-
lang der zu bearbeitenden Bodenflache verfahren.
Hierzu kann beispielsweise vorgesehen sein, daf}
der Steuereinheit ein Fahrtrichtungsverlauf vorgeb-
bar ist, entlang dessen sich das Bodenbearbeitungs-
gerat bewegt. Ein derartiges Bodenbearbeitungsge-
rat ist in Form eines mobilen Bodenreinigungsgera-
tes aus der US 5,613,261 A bekannt. Dieses umfal3t
eine optische Sensorvorrichtung mit einer Lichtquel-
le, mit deren Hilfe Lichtstrahlung auf die zu reinigen-
de Bodenflache gerichtet wird, und mit Hilfe eines
lichtempfindlichen Sensorelementes kann von der
Bodenflache reflektierte Lichtstrahlung empfangen
und in ein elektrisches Signal umgewandelt werden.
Da eine gereinigte Bodenflache ein anderes Reflekti-
onsverhalten aufweist als eine ungereinigte Boden-
flache, kann anhand der Intensitat der reflektierten
Strahlung ein bereits gereinigter Bodenflachenbe-
reich von einem ungereinigten Bodenflachenbereich
unterschieden werden. Dies gibt bei dem aus der US
5,613,261 A bekannten Bodenreinigungsgerat die
Méglichkeit, die Betriebsweise der Bodenbearbei-
tungseinheit in Abhangigkeit von der Intensitat der re-
flektierten Strahlung zu steuern, so daf® im Falle einer
verschmutzten Bodenflache eine sorgfaltige Reini-
gung vorgenommen werden kann, wahrend bei we-
nig oder gar nicht verschmutzter Bodenflache die Bo-
denbearbeitungseinheit ausgeschaltet oder in einen
Betriebsmodus mit geringerer Reinigungsqualitat ge-
schaltet werden kann. Bei besonders verschmutzter
Bodenflache kann auf’erdem eine Hin- und Herbe-
wegung des Bodenreinigungsgerats veranlaldt wer-
den. Damit kann erreicht werden, dal} weniger ver-
schmutzte Bodenflachenbereiche mit geringerer In-
tensitat bearbeitet werden als stark verschmutzte Bo-
denflachenbereiche, so dall insgesamt die Arbeits-
zeit fir die Reinigung der gesamten Bodenflache ver-
mindert werden kann.

[0003] Es hat sich allerdings gezeigt, da® auch bei
Einsatz eines Bodenreinigungsgerats, wie es aus der

US 5,613,261 A bekannt ist, zur gesamten Bearbei-
tung einer Bodenflache ein erheblicher Zeitaufwand
erforderlich ist.

Aufgabenstellung

[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
ein mobiles Bodenbearbeitungsgerat der eingangs
genannten Art derart weiterzubilden, daf} die zur Be-
arbeitung einer Bodenflache erforderliche Arbeitszeit
vermindert werden kann.

[0005] Diese Aufgabe wird bei einem mobilen Bo-
denbearbeitungsgerat der gattungsgemafen Art er-
findungsgemaR dadurch geldst, dal die Fahrtrich-
tung des Bodenbearbeitungsgerates in Abhangigkeit
vom Bearbeitungszustand der von der Sensorvor-
richtung erfal3ten Bodenflache mittels der Steuerein-
heit steuerbar ist, wobei das Uberfahren bereits bear-
beiteter Bodenflachenbereiche vermeidbar ist. Es hat
sich gezeigt, daf’ bei einer derartigen Ausgestaltung
des Bodenbearbeitungsgerates die zur Bearbeitung
einer Bodenflache erforderliche Arbeitszeit erheblich
vermindert werden kann. Hierzu weist die Steuerein-
heit einen Steueralgorithmus auf, der sicherstellt,
dal} bereits bearbeitete Bodenflachenbereiche nach
Méoglichkeit kein zweites Mal Uberfahren werden. Es
kann vielmehr eine Segmentierung der zu bearbei-
tenden Bodenflache erzielt werden, dergestalt, dal}
nacheinander einzelne Bodenflachensegmente ge-
reinigt werden und das Bodenbearbeitungsgerat
nach Mdglichkeit nicht Gber bereits bearbeitete Bo-
denflachenbereiche verfahren wird und einen bereits
bearbeiteten Bodenflachenbereich innerhalb mdg-
lichst kurzer Zeit verlaRt. So kann beispielsweise vor-
gesehen sein, dal die Steuereinheit bei Erreichen ei-
nes bereits bearbeiteten Bodenflachenbereiches ein
Steuersignal bereitstellt zur Aktivierung einer Fahrt-
richtungsdnderung um einen vorgegebenen Winkel,
beispielsweise um 90°.

[0006] Von besonderem Vorteil ist es, wenn mittels
der Sensorvorrichtung ein Grenzbereich zwischen ei-
nem bereits bearbeiteten Bodenflachenbereich und
einem noch nicht bearbeiteten Bodenflachenbereich
erfallbar und das Bodenbearbeitungsgerat selbstta-
tig entlang des Grenzbereiches verfahrbar ist. So
kann beispielsweise vorgesehen sein, da® das Bo-
denbearbeitungsgerat bei Erreichen einer Grenzlinie
zwischen einem bereits bearbeiteten Bodenflachen-
bereich und einem noch nicht bearbeiteten Bodenfla-
chenbereich selbsttatig parallel zur Grenzlinie aus-
richtbar und entlang der Grenze verfahrbar ist.
[0007] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform ist vorgesehen, dal mittels der Sensorvor-
richtung die Bearbeitungszustande von zwei quer zu
einer Hauptbewegungsrichtung des Bodenbearbei-
tungsgerates zueinander versetzten Bodenflachen-
bereichen erfalbar sind und daf} die Fahrtrichtung
des Bodenbearbeitungsgerates in Abhangigkeit von
den Bearbeitungszustanden der beiden erfaldten Bo-
denflachenbereiche steuerbar ist. Eine derartige
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Ausgestaltung des Bodenbearbeitungsgerates er-
moglicht auf konstruktiv einfache Weise eine Bewe-
gung des Bodenbearbeitungsgerates entlang einer
Grenzlinie zwischen einem bereits bearbeiteten und
einem noch nicht bearbeiteten Bodenflachenbereich.
[0008] Um mittels der Sensorvorrichtung zwei quer
zu einer Hauptbewegungsrichtung des Bodenbear-
beitungsgerates zueinander versetzte Bodenflachen-
bereiche zu erfassen, kann vorgesehen sein, daf} die
Sensorvorrichtung abwechselnd die beiden Boden-
flachenbereiche erfallt und die jeweils erfalten Bear-
beitungszustdande miteinander in Beziehung setzt.
Die Sensorvorrichtung kann hierbei ein flachenhaft
ausgedehntes Sensorelement aufweisen, das eine
ortsabhangige Erfassung der Bearbeitungszustande
der beiden Bodenflachenbereiche ermdglicht.

[0009] Die Sensorvorrichtung kann ein einzelnes
Sensorelement aufweisen, das vorzugsweise fla-
chenhaft ausgedehnt ist und mit dem der Bearbei-
tungszustand eines Bodenflachenbereiches erfallbar
ist.

[0010] Von Vorteil ist es, wenn die Sensorvorrich-
tung zumindest zwei Sensorelemente umfalit, die je-
weils den Bearbeitungszustand von einem der bei-
den quer zur Hauptbewegungsrichtung des Boden-
bearbeitungsgerates zueinander versetzten Boden-
flachenbereiche erfassen und jeweils ein entspre-
chendes Sensorsignal bereitstellen und wenn die
Fahrtrichtung des Bodenbearbeitungsgerates in Ab-
hangigkeit von den beiden Sensorsignalen steuerbar
ist.

[0011] Die Montage und gegebenenfalls eine Repa-
ratur der Sensorvorrichtung kann dadurch verein-
facht werden, daR die beiden Sensorelemente selb-
standig handhabbar sind. Hierbei sind die beiden
Sensorelemente als eigenstandige Bauteile ausge-
staltet, die der Steuervorrichtung jeweils ein Sensor-
signal Ubermitteln, anhand dessen die Steuereinheit
den Bearbeitungszustand des vom jeweiligen Senso-
relement erfal3ten Bodenflachenbereiches beurteilen
kann.

[0012] Vorzugsweise erstreckt sich die Bodenbear-
beitungseinheit quer zur Hauptbewegungsrichtung
des Bodenbearbeitungsgerates, und mittels der Sen-
sorvorrichtung sind die Bearbeitungszustande von
den beiden Bodenflachenbereichen erfallbar, die je-
weils einem Endbereich der Bodenbearbeitungsein-
heit, bezogen auf deren Erstreckung quer zur Haupt-
bewegungsrichtung, benachbart angeordnet sind.
Bei einer derartigen Ausgestaltung des erfindungs-
gemalien Bodenbearbeitungsgerates erstreckt sich
die Bodenbearbeitungseinheit zwischen den beiden
von der Sensorvorrichtung erfal’ten Bodenflachen-
bereichen, so dal jeweils ein Abschnitt der Bodenfla-
che bearbeitet wird, der sich zwischen den beiden
Bodenflachenbereichen erstreckt, die einen unter-
schiedlichen Bearbeitungszustand aufweisen.

[0013] Vorzugsweise umfallt die Bodenbearbei-
tungseinheit eine Reinigungseinheit und mittels der
Sensorvorrichtung ist der Verschmutzungsgrad der

Bodenflache erfallbar. Dies gibt die Mdglichkeit, eine
Bodenflache innerhalb kurzer Zeit zu reinigen, bei-
spielsweise zu kehren, zu saugen oder zu wischen.
[0014] Es kann beispielsweise vorgesehen sein,
dal} die Reinigungseinheit eine sich quer zur Haupt-
bewegungsrichtung des Bodenbearbeitungsgerates
erstreckende Kehrburstenanordnung aufweist und
dall mittels der Sensorvorrichtung der Verschmut-
zungsgrad der von jeweils einem Endbereich der
Kehrburstenanordnung gereinigten oder zu reinigen-
den Bodenflachenbereiche erfalibar ist.

[0015] Die Kehrbirstenanordnung kann hierbei
mehrere, quer zur Hauptbewegungsrichtung des Bo-
denbearbeitungsgerates versetzt zueinander ange-
ordnete Kehrbirsten aufweisen, wobei bevorzugt je-
der der Kehrbirsten ein den Verschmutzungsgrad
des jeweiligen gereinigten oder zu reinigenden Bo-
denflachenbereiches erfassendes Sensorelement
zugeordnet ist.

[0016] Bei einer kostengulnstig herstellbaren Aus-
fuhrungsform ist vorgesehen, dal} die Kehrburstena-
nordnung eine drehbare Blrstenwalze aufweist, de-
ren Drehachse vorzugsweise quer zur Hauptbewe-
gungsrichtung des Bodenbearbeitungsgerates aus-
gerichtet ist.

[0017] Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist
jeweils einem Endbereich der Kehrbirstenanord-
nung ein separates, den Verschmutzungsgrad der
Bodenflache erfassendes Sensorelement zugeord-
net. Das Sensorelement kann hierbei dem jeweiligen
Endbereich der Kehrbirstenanordnung unmittelbar
benachbart angeordnet sein.

[0018] Von Vorteil ist es, wenn die Reinigungswir-
kung der Kehrblrstenanordnung von einem Saugag-
gregat unterstitzt wird, der im Bereich der Kehrburs-
tenanordnung einen Saugstrom erzeugt. Hierzu kann
vorgesehen sein, dal} die Reinigungseinheit ein Sau-
gaggregat aufweist, das Uber mindestens einen
Saugkanal mit der Kehrbirstenanordnung in Stro-
mungsverbindung steht, wobei der Saugkanal einen
Schmutzsammelbehalter aufnimmt, und die Senso-
ranordnung kann an einer Wandung des Saugkanals
oder des Schmutzsammelbehalters angeordnet sein.
[0019] Von Vorteil ist es hierbei, wenn zumindest ein
Sensorelement der Sensoranordnung innenseitig an
der Wandung des Saugkanals oder des Schmutz-
sammelbehalters angeordnet ist. Eine derartige An-
ordnung des mindestens einen Sensorelements er-
moglicht es, das Sensorelement unmittelbar mit den
Schmutzpartikeln zu beaufschlagen, die von dem je-
weils zugeordneten Endbereich der Kehrbirstenan-
ordnung von der zu reinigenden Bodenflache abge-
I6st werden. Der Verschmutzungsgrad kann auf ein-
fache Weise dadurch bestimmt werden, dal? die Men-
ge der das jeweilige Sensorelement beaufschlagen-
den Schmutzpartikel erfafdt wird.

[0020] Alternativ und/oder erganzend kann vorge-
sehen sein, dall zumindest ein Sensorelement der
Sensoranordnung auf3enseitig an der Wandung des
Saugkanals oder des Schmutzsammelbehalters an-
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geordnet ist. Das Sensorelement ist damit vor einer
unmittelbaren Beaufschlagung durch Schmutzparti-
kel geschitzt, so daR die Lebensdauer des Sensore-
lements erhéht werden kann.

[0021] Zur Erfassung des Bearbeitungszustands,
insbesondere des Verschmutzungsgrads der Boden-
flache kann vorgesehen sein, dal} die Sensorvorrich-
tung die Bodenflache mechanisch erfal3t, beispiels-
weise mittels taktiler Sensoren. Von besonderem
Vorteil ist es jedoch, wenn die Sensorvorrichtung den
Bearbeitungszustand der Bodenflache beriihrungs-
los erfal3t.

[0022] Vorzugsweise umfal’t die Sensorvorrichtung
zumindest ein optisches Sensorelement, d. h. ein
Sensorelement mit einem strahlungsempfindlichen,
insbesondere ortsauflésenden Detektor und einer
dem Detektor zugeordneten Auswerteelektronik.
Dem Detektor kann eine Abbildungsoptik vorgelagert
sein, und mittels der Auswerteleektronik kann eine
Bildauswertung vorgenommen werden. Mittels eines
vorgegebenen Bildauswertealgorithmus kann ein auf
den strahlungsempfindlichen Detektor projiziertes
Bild eines Ausschnittes der Bodenflache dahinge-
hend ausgewertet werden, dall der Bearbeitungszu-
stand der Bodenflache erfaflbar ist. So kann bei-
spielsweise der Verschmutzungsgrad der Bodenfla-
che beruhrungslos erfal3t werden. Die optische Er-
fassung des Bodenbearbeitungszustandes kann bei-
spielsweise mittels Infrarotstrahlung oder auch mit-
tels sichtbarer Lichtstrahlung erfolgen. Dem Sensor-
element kann eine Strahlungsquelle, beispielsweise
eine Lichtquelle zugeordnet sein zum Ausleuchten
des vom Sensorelement erfalten Bodenflachenbe-
reiches. Gunstig ist es, wenn anhand der Intensitat
einer von der Bodenflache reflektierten Lichtstrah-
lung der Bearbeitungszustand der Bodenflache er-
fallbar ist.

[0023] Besonders gunstig ist es, wenn die Sensor-
vorrichtung zumindest ein piezoelektrisches Sensor-
element aufweist. Derartige Sensorelemente sind
beispielsweise aus der europaischen Patentschrift
EP 0 759 157 B1 bekannt. Werden derartige Senso-
ren mit einer mechanischen Kraft beaufschlagt, so
stellen sie an ihrer Oberflache ein elektrisches Signal
bereit. Die Kraftbeaufschlagung kann dadurch erfol-
gen, dall die Sensorelemente unmittelbar von
Schmutzpartikeln beaufschlagt werden, die von der
zu reinigenden Bodenflache abgeldst werden. Es
kann allerdings auch vorgesehen sein, dal® das min-
destens eine piezoelektrische Sensorelement mit der
Wandung des Saugkanales oder des Schmutzsam-
melbehalters zusammenwirkt und die von den
Schmutzpartikeln verursachten Erschitterungen der
Wandung aufnimmt und in ein elektrisches Signal
umwandelt. Erschitterungen der Wandung, die
durch die Bewegung des Bodenbearbeitungsgerates
verursacht werden, kénnen mittels einer dem Senso-
relement nachgeordneten elektrischen Filtereinheit
ausgefiltert werden.

[0024] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-

rungsform des erfindungsgemafen Bodenbearbei-
tungsgerates sind mittels der Reinigungseinheit von
der Bodenflache Schmutzpartikel ablésbar und die
Menge der abgeldsten Schmutzpartikel ist mittels der
Sensorvorrichtung bestimmbar. Wie bereits erwahnt,
kann aus der Menge der abgelésten Schmutzpartikel
auf den Verschmutzungsgrad der Bodenflache ge-
schlossen werden.

[0025] Vorzugsweise ist mittels der Sensorvorrich-
tung nicht nur die Menge der abgelésten Schmutzp-
artikel bestimmbar, sondern es ist zusatzlich deren
GroRe bestimmbar. Ein derartiges GroRenspektrum
ermdglicht nicht nur eine Aussage Uber den absolu-
ten Verschmutzungsgrad der Bodenflache, sondern
gibt auch einen Hinweis darauf, welche Art von Ver-
schmutzung vorliegt. Dies gibt die Mdoglichkeit, je
nach Art der vorliegenden Verschmutzung der Bo-
denflache einen darauf abgestimmten Reinigungs-
modus zu wahlen, beispielsweise kann die Betriebs-
weise der Reinigungseinheit und/oder die Fahrge-
schwindigkeit des Bodenbearbeitungsgerates auf die
Verschmutzungsart abgestimmt werden.

[0026] Wie bereits erlautert, ist es glinstig, wenn
mittels der Sensorvorrichtung die Betriebsweise der
Bodenbearbeitungseinheit, beispielsweise der Reini-
gungseinheit, in Abhangigkeit vom Bearbeitungszu-
stand der Bodenflache, insbesondere dem Ver-
schmutzungsgrad der Bodenflache, steuerbar ist. So
kann beispielsweise vorgesehen sein, dal} bei gerin-
ger Verschmutzung die Reinigungseinheit abge-
schaltet oder in eine Betriebsweise mit geringem En-
ergieverbrauch (Stand-by-Betriebsmodus) Uberflhrt
wird, wahrend bei hohem Verschmutzungsgrad ein
energieintensiverer Betriebsmodus der Reinigungs-
einheit gewahlt wird.

[0027] Eine besonders geringe Arbeitszeit zur Bear-
beitung, insbesondere Reinigung einer Bodenflache
kann dadurch erzielt werden, dal® der Steuereinheit
ein positionsabhangiger Referenzwert des Bearbei-
tungszustandes, z.B. des Verschmutzungsgrades,
der Bodenflache nach optimaler Bearbeitung bereit-
stellbar ist und dal® der momentane Bearbeitungszu-
stand mit dem Referenzwert vergleichbar ist, wobei
die Fahrtrichtung und/oder die Fahrgeschwindigkeit
des Bodenbearbeitungsgerates und/oder die Be-
triebsweise der Bodenbearbeitungseinheit in Abhan-
gigkeit von der Abweichung des momentanen Bear-
beitungszustandes vom Referenzwert steuerbar
sind. Bei einer derartigen Ausgestaltung des erfin-
dungsgemalien Bodenbearbeitungsgerates kann vor
dessen eigentlichem Arbeitseinsatz oder wahrend ei-
nes ersten Arbeitseinsatzes eine Lernfahrt bei defi-
niertem Bodenbearbeitungszustand, beispielsweise
bei optimal gereinigter Bodenflache, durchgefiihrt
werden. Wahrend der Lernfahrt kann der Bearbei-
tungszustand, z. B. der Verschmutzungsgrad, der
Bodenflache in einem Speicherglied der Steuerein-
heit als Referenzwert abgespeichert werden. Diese
Referenzwerte bei optimal bearbeiteter Bodenflache
kénnen dann zum Vergleich mit dem jeweiligen mo-
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mentanen Bearbeitungszustand herangezogen wer-
den. Wird festgestellt, dafl der momentane Bearbei-
tungszustand schlechter ist als der wahrend der
Lernfahrt des Bodenbearbeitungsgerates ermittelte
Referenzwert, so wird ein Betriebsmodus der Boden-
bearbeitungseinheit aktiviert und eine Bearbeitung
der Bodenflache vorgenommen. Wird jedoch festge-
stellt, dal® in einem bestimmten Bodenflachenseg-
ment keine Bearbeitung erforderlich ist, da nur eine
verhaltnismaRig geringe Abweichung des momenta-
nen Bearbeitungszustandes vom vorgegebenen Re-
ferenzwert vorliegt, so kann die Bodenbearbeitungs-
einheit ausgeschaltet oder in einen Stand-by-Be-
triebsmodus Uberfuhrt werden, und dieses Bodenfla-
chensegment kann mit héherer Fahrgeschwindigkeit
Uberfahren werden und/oder es kann eine Fahrtrich-
tungsanderung durchgefihrt werden, um innerhalb
moglichst kurzer Zeit ein Bodenflachensegment zu
erreichen, das einer Bearbeitung, beispielsweise ei-
ner Reinigung, bedarf.

[0028] Bei einer besonders bevorzugten Ausfih-
rungsform des erfindungsgemaflen Bodenbearbei-
tungsgerates ist der Zeitpunkt der letzten Bearbei-
tung der Bodenflache der Steuereinheit vorgebbar
und die Fahrtrichtung und/oder die Fahrgeschwindig-
keit des Bodenbearbeitungsgerates und/oder die Be-
triebsweise der Bodenbearbeitungseinheit sind in
Abhangigkeit von der Zeitspanne steuerbar, die seit
der letzten Bearbeitung verstrichen ist. Die Vorgabe
des Zeitpunktes der letzten Bearbeitung kann hierbei
positionsabhangig erfolgen, so daf} einzelne Boden-
flachensegmente mit unterschiedlicher Haufigkeit be-
arbeitet werden kdnnen. Beispielsweise kann im Fal-
le einer Bodenflachenreinigung vorgesehen sein,
daR Flurbereiche oder Bereiche der Bodenflache, die
einem starken Publikumsverkehr ausgesetzt sind,
bereits nach kirzerer Zeitspanne mittels des Boden-
bearbeitungsgerates einer intensiven Reinigung un-
terzogen werden als Bodenflachensegmente, die nur
wenig genutzt werden.

[0029] Gunstigist es hierbei, wenn die Steuereinheit
ein mit einem Speicherglied gekoppeltes Zeitglied
umfaldt zum selbsttatigen Abspeichern des Zeitpunk-
tes der momentanen Bodenbearbeitung. Eine manu-
elle Vorgabe des Zeitpunktes der Bodenbearbeitung
kann dadurch entfallen. Das Zeitglied kann eine Da-
tumsangabe umfassen, so da® mittels des mobilen
Bodenbearbeitungsgerates datumsabhangig unter-
schiedliche Betriebsweisen der Bodenbearbeitungs-
einheit und/oder unterschiedliche Fahrtrichtungsver-
laufe zur Steuerung des Bodenbearbeitungsgerates
herangezogen werden kénnen. So kann im Falle ei-
nes mobilen Bodenreinigungsgerats beispielsweise
vorgesehen sein, dafl an Werktagen mit Publikums-
verkehr eine umfassende Reinigung der gesamten
Bodenflache vorgenommen wird, wahrend an Werk-
tagen ohne Publikumsverkehr nur eine bereichswei-
se Reinigung der Bodenflache vorgenommen wird
und an Sonn- und Feiertagen eine Reinigung der Bo-
denflache vollstandig entfallt.

[0030] Besonders glinstig ist es, wenn mittels der
Steuereinheit eine selbsttatige, zeitabhangige Navi-
gationsplanung durchfiihrbar ist dergestalt, da die
Steuereinheit anhand des jeweils vorliegenden Ver-
schmutzungsgrades der Bodenflache selbsttatig eine
Optimierung der jeweils erforderlichen Betriebspara-
meter der Reinigungseinheit und/oder der Haufigkeit
der Reinigungszyklen durchfiihrt mit dem Ziel, eine
Bodenflache innerhalb mdéglichst kurzer Zeit mit mog-
lichst geringem Energieaufwand zu reinigen.

[0031] Von Vorteil ist es, wenn der Steuereinheit ein
Abstandssensor zugeordnet ist zur Bestimmung ei-
nes seitlichen Abstandes zwischen dem Bodenbear-
beitungsgerat und einem Hindernis, und wenn die
Fahrtrichtung und/oder die Fahrgeschwindigkeit des
Bodenbearbeitungsgerates und/oder die Betriebs-
weise der Reinigungseinheit in Abhangigkeit vom Ab-
stand des Bodenbearbeitungsgerates zum Hindernis
steuerbar sind. Eine derartige Ausgestaltung ermég-
licht es, das Bodenbearbeitungsgerat selbsttatig ent-
lang eines Hindernisses zu verfahren, beispielsweise
entlang einer Wand oder einer Treppenstufe.

Ausfihrungsbeispiel

[0032] Die nachfolgende Beschreibung einer bevor-
zugten Ausfihrungsform der Erfindung dient im Zu-
sammenhang mit der Zeichnung der naheren Erldu-
terung. Es zeigen:

[0033] Fig. 1: eine schematische Seitenansicht ei-
nes erfindungsgemalen Bodenbearbeitungsgerates;
[0034] Fig. 2: eine schematische Unteransicht des
Bodenbearbeitungsgerates;

[0035] Fig. 3: eine Langsschnittansicht des Boden-
bearbeitungsgerates;

[0036] Fig. 4: ein Funktionsdiagramm eines Pro-
grammablaufes zur Steuerung der Fahrtrichtung des
Bodenbearbeitungsgerates; und

[0037] Fig. 5: eine Veranschaulichung des Fahrt-
richtungsverlaufes des Bodenreinigungsgerates bei
der Reinigung einer Bodenflache.

[0038] In den Fig. 1 bis 3 ist schematisch ein erfin-
dungsgemalies Bodenbearbeitungsgerat in Form ei-
nes insgesamt mit dem Bezugszeichen 10 belegten
Bodenreinigungsgerates dargestellt. Es umfaldt eine
Bodenplatte 12, auf die ein Deckel 13 aufgesetzt ist
und die an einem Fahrwerk 14 festgelegt ist. Am
Fahrwerk 14 sind um eine gemeinsame Drehachse
15 drehbar zwei Antriebsrader 16, 17 gelagert, denen
jeweils ein Antriebsmotor 18 bzw. 19 zugeordnet ist.
Die Antriebsmotoren 18, 19 sind am Fahrwerk 14 ge-
halten und stehen Uber in der Zeichnung nicht darge-
stellte Verbindungsleitungen mit einer auf einer
Deckplatte 21 angeordneten Steuereinheit 20 sowie
mit an sich bekannten, in der Zeichnung nicht darge-
stellten elektrischen Batterien in elektrischer Verbin-
dung.

[0039] Die Bodenplatte 12 weist eine Schmutzein-
tritts6ffnung 22 auf, an der eine quer zur Hauptbewe-
gungsrichtung 24 des Bodenreinigungsgerates aus-
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gerichtete Birstenwalze 26 angeordnet ist. Die Birs-
tenwalze 26 ist drehbar im Bereich der Schmutzein-
tritts6ffnung 22 gehalten und weist eine Vielzahl von
radial ausgerichteten Birsten 27 auf, die an einer
Welle 28 fixiert sind und mit ihren freien Enden nach
unten uber die Schmutzeintrittséffnung 22 Uberste-
hen. Die Bodenplatte 12 und die Deckplatte 21 defi-
nieren zwischen sich einen Saugkanal 30, der mit der
Schmutzeintritts6ffnung 22 in Strémungsverbindung
steht und an seinem der Schmutzeintrittséffnung 22
abgewandten, riickwartigen Ende einen Ansaugstut-
zen 32 tragt, an dem eine Saugturbine 34 gehalten
ist. Die Saugturbine 34 ist von einem elektrischen An-
triebsmotor 36 drehend antreibbar und steht Gber den
Ansaugstutzen 32 und den Saugkanal 30 mit der
Schmutzeintritts6ffnung 22 in Stromungsverbindung.
[0040] Innerhalb des Saugkanales 30 ist ein
Schmutzfilter 38 angeordnet, und der Bereich des
Saugkanales 32 zwischen dem SchmutZzfilter 38 und
der Schmutzeintritts6ffnung 22 bildet einen Schmutz-
sammelbehalter 40, dessen Fullstand von einem
Flllstandssensor 42 Uberwacht wird, der mit der
Steuereinheit 20 in elektrischer Verbindung steht. Zur
Reinigung einer Bodenflache 44 wird von der Saug-
turbine eine in Fig. 3 durch Pfeile 46 veranschaulich-
te Saugstrémung erzeugt, mit deren Hilfe Schmutzp-
artikel, die aufgrund der mechanischen Einwirkung
der Burstenwalze 26 von der zu reinigenden Boden-
flache 44 abgeldst wurden, durch die Schmutzeintritt-
s6ffnung 22 hindurch in den Schmutzsammelbehalter
40 Gberfuhrt werden kénnen.

[0041] Die Antriebsrader 16, 17 bilden in Kombinati-
on mit den Antriebsmotoren 18 und 19 eine Antriebs-
einheit zum Verfahren des Bodenreinigungsgerats 10
entlang der Bodenflache 44, und die Birstenwalze 26
bildet eine Reinigungseinheit zur Reinigung der Bo-
denflache 44, wobei die mittels der Birstenwalze 26
erzielbare Schmutzaufnahme durch die von der
Saugturbine 34 hervorgerufene Saugstrémung 46
unterstutzt wird.

[0042] Die Burstenwalze 26 ist senkrecht zur Haupt-
bewegungsrichtung 24 ausgerichtet, und jeweils ei-
nem Endbereich der Birstenwalze 26 zugeordnet
sind an einer die Schmutzeintrittséffnung 22 ricksei-
tig begrenzenden Kehrschwelle 48 zwei Schmutz-
sensoren 50, 51 der Burstenwalze 26 zugewandt an-
geordnet. Sie stehen jeweils Uber eine Signalleitung
54 mit der Steuereinheit 20 in elektrischer Verbin-
dung und werden von den Schmutzpartikeln, die mit-
tels der jeweiligen Endbereiche der Birstenwalze 26
von der Bodenflache 44 abgeldst werden, unmittel-
bar beaufschlagt. Sie sind im dargestellten Ausfuh-
rungsbeispiel in Form piezoelektrischer Sensoren
ausgestaltet, die in Abhangigkeit von der Anzahl und
der Masse der auf sie auftreffenden Schmutzpartikel
ein entsprechendes Sensorsignal tber die Signallei-
tungen 54 an die Steuereinheit 20 lGbertragen. Mittels
der beiden Schmutzsensoren 50 und 51 kann somit
der Verschmutzungsgrad des Bodenflachenberei-
ches erfal3t werden, der in H6he des jeweiligen End-

bereichs der Birstenwalze 26 angeordnet ist. Die
beiden Schmutzsensoren 50 und 51 sind hierbei im
Abstand zueinander angeordnet und senkrecht zur
Hauptbewegungsrichtung 24, also parallel zur ge-
meinsamen Drehachse 15 der beiden Antriebsrader
16 und 17 versetzt zueinander positioniert. In ihrer
Gesamtheit bilden die beiden Schmutzsensoren 50
und 51 eine Sensorvorrichtung des Bodenreini-
gungsgerats 10, wobei mit Hilfe der Sensorvorrich-
tung der Verschmutzungsgrad der Bodenflache 44 in
zwei unterschiedlichen Bereichen gleichzeitig erfal3t
werden kann. Werden die beiden Schmutzsensoren
50 und 51 nur mit einer verhaltnismaRig geringen An-
zahl von Schmutzpartikeln beaufschlagt, so wird dies
von der Steuereinheit 20 dahingehend interpretiert,
daf3 die von den beiden Schmutzsensoren 50 und 51
erfalten Bodenflachenbereiche bereits gereinigt
wurden. Liegt statt dessen ein hoher Anfall an
Schmutzpartikeln vor, so wird dies von der Steuerein-
heit 20 dahingehend interpretiert, dal® von den bei-
den Schmutzsensoren 50 und 51 ein ungereinigter
Bereich der Bodenflache erfal’t wird.

[0043] Unterscheiden sich die von den beiden
Schmutzsensoren 50 und 51 der Steuereinheit 20 be-
reitgestellten Sensorsignale voneinander, so wird
dies von der Steuereinheit 20 dahingehend interpre-
tiert, dald einer der beiden Schmutzsensoren einen
bereits gereinigten Bodenflachenbereich und der an-
dere Schmutzsensor einen ungereinigten Bodenfla-
chenbereich erfallt, das heilt, daf} sich das Boden-
reinigungsgerat 10 momentan entlang einer Grenzli-
nie zwischen einem bereits gereinigten Bodenfla-
chenbereich und einem noch ungereinigten Boden-
flachenbereich bewegt. Unterschiedliche Sensorsig-
nale von den beiden Schmutzsensoren 50 und 51 er-
moglichen es der Steuereinheit 20, die Antriebsmoto-
ren 18 und 19 der Antriebsrader 16 bzw. 17 derart an-
zusteuern, dald das Bodenreinigungsgerat 10 einer
derartigen Grenzlinie folgt. Ein sich daraus ergeben-
der Fahrtrichtungsverlauf bei der Reinigung einer Bo-
denflache wird nachstehend unter Bezugnahme auf
die Fig. 4 und 5 naher beschrieben.

[0044] Zunéachst soll allerdings darauf hingewiesen
werden, dal} die Positionierung der beiden Schmutz-
sensoren 50 und 51 nicht zwingend im Bereich der
Kehrschwelle 48 zu erfolgen hat. Fir die dargestellte
Ausfuhrungsform mafigeblich ist lediglich, dafl die
beiden Schmutzsensoren 50 und 51 quer zur Haupt-
bewegungsrichtung 24 versetzt zueinander angeord-
net sind und daf3 die von den Schmutzsensoren er-
falte Anzahl an auftretenden Schmutzpartikeln einen
Hinweis gibt auf den jeweiligen Verschmutzungs-
grad, der bezogen auf die Hauptbewegungsrichtung
24 im Bereich der Schmutzsensoren vorliegt. Insbe-
sondere kann vorgesehen sein, da® die Schmutz-
sensoren 50 und 51 auflerhalb des Saugkanals 30 an
dessen Wandung angeordnet sind. Eine derartige
Positionierung ist in Fig. 3 am Beispiel eines mit dem
Bezugszeichen 56 belegten piezoelektrischen
Schmutzsensors dargestellt. Vom Schmutzsensor 56
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kénnen die mechanischen Erschitterungen erfaldt
werden, die von den Schmutzpartikeln beim Aufprall
auf die Wandung des Saugkanals 30 hervorgerufen
werden.

[0045] Wie bereits erlautert, kann mittels der beiden
Schmutzsensoren 50 und 51 der Bearbeitungszu-
stand der Bodenflache 44, namlich deren Verschmut-
zungsgrad, an zwei im Abstand zueinander angeord-
neten, quer zur Hauptbewegungsrichtung 24 verset-
zen Bodenflachenbereichen erfallt werden. Dies gibt
die Moglichkeit, die Bodenflache 44 innerhalb kurzer
Zeit vollstandig zu Uberfahren, wobei bereits gerei-
nigte Bodenflachenbereiche nach Mdglichkeit kein
zweites Mal uberfahren werden. Ein derartiges zwei-
tes Uberfahren gereinigter Bodenflachenbereiche ist
vielmehr nur dann erforderlich, wenn entweder bei
der ersten Reinigung nur ein unbefriedigendes Reini-
gungsergebnis erzielt wurde oder aber wenn ein be-
reits gereinigter Bodenflachenbereich wieder verlas-
sen werden soll.

[0046] Die Steuerung der Fahrtrichtung mittels der
Steuereinheit 20 in Abhangigkeit vom Verschmut-
zungsgrad, der von den beiden Schmutzsensoren 50
und 51 erfalRt wird, ermdglicht eine Segmentierung
der Bodenflache 44, wobei nacheinander einzelne
Segmente der Bodenflache gereinigt werden. Hierzu
kommt beim Bodenreinigungsgerat 10 fiir die Steuer-
einheit 20 ein Steueralgorithmus zum Einsatz, wie er
in den Fig. 4 und 5 veranschaulicht ist. Nach einem
Start des Bodenreinigungsgerats 10 wird dieses mit-
tels der Steuereinheit 20 in gerader Richtung verfah-
ren und gleichzeitig wird unter Einsatz der Saugturbi-
ne 34 und der Burstenwalze 26 die uberfahrene Bo-
denflache gereinigt. Mittels an sich bekannter und
deshalb in der Zeichnung nicht dargestellter Kollisi-
onsdetektoren, die mit der Steuereinheit 20 in Verbin-
dung stehen, kann eine Kollision des Bodenreini-
gungsgerats 10 mit einem Hindernis detektiert wer-
den. Erfolgt eine Kollision beispielsweise mit einer
Zimmerwand 63, so fihrt das Bodenreinigungsgerat
10 eine Fahrtrichtungsanderung durch, indem die
Steuereinheit 20 einen Steuerbefehl generiert zur
Drehung des Bodenreinigungsgerats 10 nach links
um einen festen Winkel, beispielsweise um 90°, oder
auch um einen zufalligen Winkel, um das Bodenreini-
gungsgerat 10 parallel zum Hindernis, im dargestell-
ten Ausfuhrungsbeispiel also parallel zur Zimmer-
wand 63, auszurichten. Die Fahrt des Bodenreini-
gungsgerats 10 wird anschlieRend in der dann einge-
nommenen Fahrtrichtung fortgesetzt bis entweder
eine erneute Kollision auftritt und eine entsprechende
Fahrtrichtungsanderung vorgenommen wird, oder
aber bis von den Schmutzsensoren 50 und 51 ein be-
reits gereinigter Bodenflachenbereich, das heifit eine
Schmutzkante detektiert wird. Bei dem in Fig. 5 dar-
gestellten Fahrtrichtungsverlauf ist das erstmalige
Erreichen einer Schmutzkante durch den Bodenbe-
reich 65 illustriert. Wird eine derartige Schmutzkante
detektiert, so wird von der Steuereinheit 20 ein Befehl
zur Fahrtrichtungsanderung generiert, wobei sich

das Bodenreinigungsgerat 10 parallel zur Schmutz-
kante ausrichtet. Anschlieend wird die Fahrt des Bo-
denreinigungsgerats in gerader Richtung fortgesetzt,
bis entweder eine erneute Schmutzkante detektiert
wird oder aber ein Hindernis auftaucht, um anschlie-
Rend eine erneute Fahrtrichtungsanderung und -aus-
richtung des Bodenreinigungsgerats parallel zum
Hindernis bzw. parallel zur Schmutzkante vorzuneh-
men. Die Fahrt wird dann so lange fortgesetzt, bis
kein ungereinigter Bodenflachenbereich mehr ohne
Uberfahren einer Schmutzkante erreicht werden
kann. Bei dem in Fig. 5 veranschaulichten Fahrtrich-
tungsverlauf ist dies an der Stelle 67 der Bodenflache
44 der Fall. Da bei einer derartigen Positionierung
das Bodenbearbeitungsgerat ohne Uberschreiten ei-
ner Schmutzkante keinen ungereinigten Bodenfla-
chenbereich mehr reinigen kann, wird von der Steu-
ereinheit 20 ein Befehl zum Uberfahren eines bereits
gereinigten Bodenflachenbereiches generiert, so daly
das Bodenreinigungsgerat 10 aus dem gereinigten
Bodenflachensegment herausfahrt. Hierzu kann der
Steuereinheit 20 ein bestimmter Fahrtrichtungsbefehl
vorgegeben werden, alternativ kann vorgesehen
sein, dal die Steuereinheit 20 eine Drehung des Bo-
denreinigungsgerats 10 um einen zufalligen Winkel
veranlalt.

[0047] Die Fahrt Gber den gerade gereinigten Bo-
denflachenbereich wird anschlieRend in gerader
Richtung so lange fortgesetzt, bis eine erneute Kolli-
sion mit einem Hindernis, beispielsweise mit der in
Fig. 5 dargestellten Zimmerwand 69 auftritt, und an-
schlieRend wird das Bodenreinigungsgerat 10 erneut
entsprechend der voranstehend erlauterten Weise
verfahren, wobei das Bodenreinigungsgerat 10 je-
weils parallel zu einer Zimmerwand oder parallel zu
einer Schmutzkante ausgerichtet wird, bis ein erneu-
tes Segment der Bodenflache 44 vollstandig gerei-
nigt ist.

[0048] Die im wesentlichen spiral- oder maanderfor-
mige Bewegung wird so lange fortgesetzt, bis kein
ungereinigtes Bodenflachensegment mehr erfalRbar
ist. Bei dem in Fig. 5 dargestellten Fahrtrichtungsver-
lauf ist dies an der Stelle 71 der Bodenflache 44 der
Fall. Die Reinigungsfahrt des Bodenreinigungsgerats
10 wird dann beendet.

[0049] Um die Fahrt des Bodenreinigungsgerats 10
entlang eines Hindernisses zu vereinfachen, weist
das Bodenreinigungsgerat 10 auf der Oberseite des
Deckels 13 angeordnete, seitwarts gerichtete Ab-
standssensoren 73 auf, die beispielsweise als Infra-
rot- oder Ultraschallsensoren ausgestaltet sein kdn-
nen und dem Fachmann an sich bekannt sind. Mittels
der Abstandssensoren 73 kann eine Fahrt mit gleich-
bleibendem Abstand zu einem Hindernis erzielt wer-
den.

[0050] Aus dem Voranstehenden wird deutlich, daf3
mittels des erfindungsgemafRen Bodenreinigungsge-
rats 10 eine zu reinigende Bodenflache 44 innerhalb
kurzer Zeit vollstandig gereinigt werden kann, wobei
nach Moglichkeit gereinigte Bereiche kein zweites
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Mal Uberfahren werden. Dadurch kann die Arbeitszeit
zur Reinigung der Bodenflache 44 erheblich vermin-
dert werden.

[0051] Um die Reinigung der Bodenflache 44 zu-
satzlich beschleunigen zu kénnen, umfal’t die Steu-
ereinheit 20 des Bodenreinigungsgerats 10 ein Spei-
cherglied 75 sowie ein Zeitglied 77. Im Speicherglied
sind nach einer durchgefiihrten optimalen Reinigung
der Bodenflache 10 anlaBlich einer Lernfahrt positi-
onsabhangig die jeweils auftretenden Verschmut-
zungsgrade, wie sie von den beiden Schmutzsenso-
ren 50 und 51 erfallt werden, als Referenzwerte
speicherbar.

[0052] Wahrend einer Reinigungsfahrt des Boden-
reinigungsgerats 10, wie sie in Fig. 5 veranschaulicht
ist, werden die abgespeicherten, positionsabhangi-
gen Referenzwerte mit den momentanen Verschmut-
zungsgraden der Bodenflache 44 verglichen. Stellt
die Steuereinheit 20 fest, daf3 nur eine geringfiigige
Abweichung zwischen den momentanen Verschmut-
zungsgraden und den Referenzwerten vorliegt, so er-
hoéht sie die Fahrgeschwindigkeit des Bodenreini-
gungsgerats 10 und steuert sowohl die Saugturbine
34 als auch einen zum Drehantrieb der Burstenwalze
26 zum Einsatz kommenden Elektromotor derart,
daf} diese in einen energiesparenden Stand-by-Be-
triebsmodus Ubergehen. Stellt die Steuereinheit 20
dagegen fest, da® die momentanen Verschmut-
zungsgrade eine Abweichung zu den abgespeicher-
ten Referenzwerten aufweisen, die einen vorgegebe-
nen Toleranzwert Uberschreiten, so werden die
Saugturbine 34 und der Elektromotor der Birsten-
walze 26 zur vollen Leistung aktiviert, und gleichzeitig
wird die Fahrgeschwindigkeit des Bodenreinigungs-
gerats 10 verringert. Bodenflachenbereiche, die kei-
ner Reinigung bedirfen, kénnen somit mit tberhoh-
ter Geschwindigkeit Uberfahren werden und gleich-
zeitig kann der Energieverbrauch des Bodenreini-
gungsgerats 10 erheblich vermindert werden.

[0053] Der Zeitpunkt der jeweiligen Reinigung der
Bodenflache 44 wird im Speicherglied 75 abgespei-
chert, und bei einer nachfolgenden, erneuten Reini-
gung der Bodenflache 44 wird die seit der letzten Rei-
nigung verstrichene Zeitspanne von der Steuerein-
heit 20 ermittelt. Je nach Lange der Zeitspanne wird
dann die Reinigungsfahrt mit erhdhter oder verringer-
ter Fahrgeschwindigkeit durchgefiihrt. Auflerdem
kann vorgesehen sein, dal nach Ablauf einer vorge-
gebenen Zeitspanne die Steuereinheit 20 selbsttatig
ohne externes Startsignal die Reinigungsfahrt des
Bodenreinigungsgerats 10 aktiviert.

Patentanspriiche

1. Mobiles Bodenbearbeitungsgerat zur Bearbei-
tung einer Bodenflache, das selbstfahrend und
selbstlenkend ausgestaltet ist und eine Bodenbear-
beitungseinheit, eine Antriebseinheit sowie eine
Steuereinheit aufweist, wobei die Steuereinheit zum
Steuern der Fahrtrichtung des Bodenbearbeitungs-

gerates mit der Antriebseinheit verbunden ist und der
Steuereinheit eine Sensorvorrichtung zugeordnet ist,
mittels derer der Bearbeitungszustand der Bodenfla-
che vor deren Bearbeitung vom Bearbeitungszu-
stand nach deren Bearbeitung unterscheidbar ist, da-
durch gekennzeichnet, daf} die Fahrtrichtung des Bo-
denbearbeitungsgerats (10) in Abhangigkeit vom Be-
arbeitungszustand der von der Sensorvorrichtung
(50, 51) erfaBten Bodenflache mittels der Steuerein-
heit (20) steuerbar ist, wobei das Uberfahren bereits
bearbeiteter Bodenflachenbereiche vermeidbar ist.

2. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dal} mittels der Sensorvor-
richtung (50, 51) die Bearbeitungszustéande von zwei
quer zu einer Hauptbewegungsrichtung (24) des Bo-
denbearbeitungsgerats (10) zueinander versetzten
Bodenflachenbereichen erfalbar sind und dal® die
Fahrtrichtung des Bodenbearbeitungsgerats (10) in
Abhangigkeit von den Bearbeitungszustanden der
beiden erfal3ten Bodenflachenbereiche steuerbar ist.

3. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daf} das Bodenbe-
arbeitungsgerat (10) selbsttatig entlang einer Grenze
zwischen einem bearbeiteten Bodenflachenbereich
und einem unbearbeiteten Bodenflachenbereich ver-
fahrbar ist.

4. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, dal} die Sensorvor-
richtung zwei Sensorelemente (50, 51) umfal}t, die
jeweils den Bearbeitungszustand von einem der bei-
den quer zur Hauptbewegungsrichtung (24) des Bo-
denbearbeitungsgerats (10) zueinander versetzten
Bodenflachenbereiche erfassen und jeweils ein ent-
sprechendes Sensorsignal bereitstellen und daf® die
Fahrtrichtung in Abhangigkeit von den beiden Sen-
sorsignalen steuerbar ist.

5. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, dal} die beiden Sensorele-
mente (50, 51) selbstandig handhabbar sind.

6. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
daf sich die Bodenbearbeitungseinheit (26) quer zur
Hauptbewegungsrichtung (24) des Bodenbearbei-
tungsgerats (10) erstreckt und dafl3 mittels der Sen-
sorvorrichtung (50, 51) die Bearbeitungszustande
von den beiden Bodenflachenbereichen erfalbar
sind, die jeweils einem Endbereich der Bodenbear-
beitungseinheit (26), bezogen auf dessen Erstre-
ckung quer zur Hauptbewegungsrichtung (24), be-
nachbart angeordnet sind.

7. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vor-
anstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dal} die Bodenbearbeitungseinheit eine Reinigungs-
einheit (26) umfalt und dal mittels der Sensorvor-
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richtung (50, 51) der Verschmutzungsgrad der Bo-
denflache (44) erfalBbar ist.

8. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, daf} die Reinigungseinheit
eine sich quer zur Hauptbewegungsrichtung (24) des
Bodenbearbeitungsgerats (10) erstreckende Kehr-
blrstenanordnung (26) aufweist und daf} mittels der
Sensorvorrichtung (50, 51) der Verschmutzungsgrad
der jeweils von einem Endbereich der Kehrbiirstena-
nordnung (26) gereinigten oder zu reinigenden Bo-
denflachenbereiche erfallbar ist.

9. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, daf} die Kehrbirstenanord-
nung eine drehbare Birstenwalze (26) aufweist.

10. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 7
oder 8, dadurch gekennzeichnet, dal} jeweils einem
Endbereich der Kehrblrstenanordnung (26) ein se-
parates, den Verschmutzungsgrad der Bodenflache
erfassendes Sensorelement (50, 51) zugeordnet ist.

11. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 7, 8
oder 9, dadurch gekennzeichnet, dal die Reini-
gungseinheit ein Saugaggregat (34) aufweist, das
Uber mindestens einen Saugkanal (30) mit der Kehr-
blrstenanordnung (26) in Stromungsverbindung
steht, wobei der Saugkanal (30) einen Schmutzsam-
melbehalter (40) aufnimmt, und dal} die Sensoran-
ordnung (50, 51) an einer Wandung (48) des Saugka-
nals (30) oder des Schmutzsammelbehalters (40) an-
geordnet ist.

12. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 10,
dadurch gekennzeichnet, dafl zumindest ein Sensor-
element (50, 51) der Sensoranordnung innenseitig
an der Wandung (48) des Saugkanals (30) oder des
Schmutzsammelbehélters (40) angeordnet ist.

13. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 10,
dadurch gekennzeichnet, dafl zumindest ein Sensor-
element (56) der Sensoranordnung auf3enseitig an
der Wandung des Saugkanals (30) oder des
Schmutzsammelbehélters (40) angeordnet ist.

14. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dafl die Sensorvorrichtung (50, 51) den Bearbei-
tungszustand der Bodenflache (44) berihrungslos
erfaldt.

15. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
daf die Sensorvorrichtung zumindest ein piezoelekt-
risches Sensorelement (50, 51) aufweist.

16. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der An-
spriche 6 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daf’ mit-
tels der Reinigungseinheit (26) von der Bodenflache

(44) Schmutzpartikel ablésbar und die Menge der ab-
gelésten Schmutzpartikel mittels der Sensorvorrich-
tung (50, 51) bestimmbar ist.

17. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 15,
dadurch gekennzeichnet, daf} mittels der Sensorvor-
richtung (50, 51) die GroRRe der abgelésten Schmutz-
partikel bestimmbar ist.

18. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dall mittels der Steuereinheit (20) die Betriebsweise
der Bodenbearbeitungseinheit (26) in Abhangigkeit
vom Bearbeitungszustand der Bodenflache (44)
steuerbar ist.

19. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dal} der Steuereinheit (20) positionsabhangige Refe-
renzwerte des Bearbeitungszustandes der Bodenfla-
che (44) nach optimaler Bearbeitung bereitstellbar
sind und da® der momentane positionsabhangige
Bearbeitungszustand mit den Referenzwerten ver-
gleichbar ist, wobei die Fahrtrichtung und/oder die
Fahrgeschwindigkeit des Bodenbearbeitungsgerates
(10) und/oder die Betriebsweise der Bodenbearbei-
tungseinheit (26) in Abhangigkeit von der Abwei-
chung des momentanen Bodenbearbeitungszustan-
des vom Referenzwert steuerbar ist.

20. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dal} der Steuereinheit (20) der Zeitpunkt der letzten
Bearbeitung der Bodenflache (44) vorgebbar ist und
daf die Fahrtrichtung und/oder die Fahrgeschwindig-
keit des Bodenbearbeitungsgerates (10) und/oder
die Betriebsweise der Bodenbearbeitungseinheit (26)
in Abhangigkeit von der Zeitspanne steuerbar ist, die
seit der letzten Bearbeitung verstrichen ist.

21. Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 19,
dadurch gekennzeichnet, dal} die Steuereinheit (20)
ein mit einem Speicherglied gekoppeltes Zeitglied
umfaRt zum selbsttatigen Abspeichern des Zeit-
punkts der momentanen Bodenbearbeitung.

22. Bodenbearbeitungsgerat nach einem der vo-
ranstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dafd der Steuereinheit (20) ein Abstandssensor (73)
zugeordnet ist zur Bestimmung eines seitlichen Ab-
standes zwischen dem Bodenbearbeitungsgerat und
einem Hindernis (63, 69), und dalk die Fahrtrichtung
und/oder die Fahrgeschwindigkeit des Bodenbear-
beitungsgerats (10) und/oder die Betriebsweise der
Bodenbearbeitungseinheit (26) in Abhangigkeit vom
Abstand des Bodenbearbeitungsgerats (10) zum
Hindernis (63, 69) steuerbar sind.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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FIG.4

Fahre gerade

und reinige

Kollision

Schmutzkante
detektiert ?

Drehe nach links
bis parallel
2ur Wand

Drehe nach links -
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Fahre aus
gereinigtem
Flachensegment

12/12

FIG.5

e




	Titelseite
	Beschreibung
	Stand der Technik
	Aufgabenstellung
	Ausführungsbeispiel

	Patentansprüche
	Anhängende Zeichnungen

