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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft zunachst ein Verfahren
zur Orientierung eines selbsttatig verfahrbaren Gera-
tes, insbesondere eines Reinigungsgerates zur Rei-
nigung eines Bodens wie ein Saug- und/oder Kehr-
roboter, wobei das Gerat zumindest selbsttatig ei-
ne Kartierung eines Gesamtgebietes beispielsweise
durch Rundum-Abstandsmessung vornimmt.

[0002] Derartige Verfahren sind bekannt. Hierbei
verfahrt das Gerét, welches in weiterer Ausgestal-
tung auch beispielsweise ein selbsttatig verfahrba-
res Transportgerat oder ein Rasenmahgerat sein
kann, selbsttatig beispielsweise in einer Wohnung
herum und nimmt hierbei bevorzugt vor einer ers-
ten Arbeitsphase, beispielsweise einem ersten Rei-
nigungs- oder Transportvorgang, eine Karte der ge-
samten Umgebung auf. Hierzu sind bevorzugt alle zu
scannenden Bereiche/Raume geéffnet und zugang-
lich. Hierzu ist es bekannt, das Gerat mit Mitteln zur
Rundum-Abstandsmessung zu versehen, so weiter
beispielsweise in Form eines optischen Triangulati-
onssystems, welches auf einer um eine Vertikalachse
rotierende Plattform oder dgl. angeordnet ist. Mit-
tels eines solchen Triangulationssystems kdnnen Ab-
standsmessungen zufolge Reflexionen erreicht wer-
den, welche Abstandsmessungen zur Raumorientie-
rung, weiter zur Hinderniserkennung sowie weiter be-
vorzugt zur Kartierung und entsprechend zur Erstel-
lung von Raumkarten genutzt wird. Ein solches Tri-
angulationssystem weist bevorzugt eine Lichtquelle
und ein lichtempfindliches Element fiir die reflektier-
ten Lichtstrahlen auf. Diesbeziiglich wird beispiels-
weise auf die DE 10 2008 014 912 A1 verwiesen.
Der Inhalt dieser Patentanmeldung wird hiermit voll-
inhaltlich in die Offenbarung vorliegender Erfindung
mit einbezogen, auch zu dem Zwecke, Merkmale die-
ser Patentanmeldung in Anspriiche vorliegender Er-
findung mit einzubeziehen. Die zufolge Rundum-Ab-
standsmessung erfassten Raumbegrenzungen, ge-
gebenenfalls unter Berticksichtigung etwaiger Hin-
dernisse in den Raumen, werden in Form einer Kar-
tierung der Umgebung, insbesondere der aus mehre-
ren Rdumen bestehenden Wohnung abgelegt, weiter
bevorzugt in einem nicht fliichtigen Speicher des Ge-
rates, so dass im Zuge eines Reinigungs- oder Trans-
portvorganges auf diese Kartierung zur Orientierung
zuriickgegriffen werden kann. Weiter ist diesbezlg-
lich bekannt, anhand einer derart hinterlegten Kar-
tierung zufolge weiter hinterlegter Algorithmen eine
glnstige Verfahrstrategie des Gerates zu ermitteln.

[0003] Um eine glnstige, weiter bevorzugt fir den
Nutzer nachvollziehbare und sinnvolle Verfahr- und/
oder Reinigungsstrategie zu ermdglichen, ist es wei-
ter bekannt, die hinterlegte Kartierung des Gesamt-
gebietes (insbesondere einer aus mehreren Rdumen
bestehenden Wohnung oder dgl.) zu unterteilen, so
insbesondere in Teilkarten einzelner Rdume oder Be-
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reiche. Dies ermoglicht eine individuelle Ermittlung
einer fur den einzelnen Raum oder Bereich gunsti-
gen Strategie, insbesondere zum Abfahren des Bo-
dens zur Reinigung desselben. Auch ist hierdurch
beispielsweise in glnstiger Weise das Herbeirufen
des Gerétes in einen vorbestimmten, einer Teilkar-
tierung entsprechenden Raum ermdglicht, so weiter
beispielsweise unter Nutzung einer Fernbedienung
oder dgl. In diesem Zusammenhang ist es weiter be-
kannt, eine solche Unterkartierung der Gesamtumge-
bung im Zuge der selbsttatigen Kartierung des Ge-
rates zufolge Benutzereingriff vorzunehmen, indem
beispielsweise der Benutzer Uber eine Fernbedie-
nung oder gerateseitige Tasten oder dgl. einen ent-
sprechenden Befehl zum Starten oder Abschliel3en
einer Teilkartierung ubermittelt. Weiter ist diesbezig-
lich bekannt, zur Trennung von Rdumen und/oder
Bereichen und somit zur Aufteilung der Kartierung
des Gesamtgebietes sogenannte Landmarken in der
Wohnung aufzustellen, welche Raum- oder Bereichs-
grenzen darstellen und von dem Gerét im Zuge der
Kartierung erfasst werden.

[0004] Im Hinblick auf den vorbeschriebenen Stand
der Technik wird eine technische Problematik der Er-
findung darin gesehen, ein Verfahren der in Rede
stehenden Art insbesondere handhabungstechnisch
weiter zu verbessern.

[0005] Diese Problematik ist zunachst und im We-
sentlichen durch den Gegenstand des Anspruches
1 gelost, wobei darauf abgestellt ist, dass das Ge-
rat nach einer zumindest selbsttatig vorgenomme-
nen Kartierung eine selbsttatige Unterteilung des Ge-
samtgebietes in Teilgebiete vornimmt. Zufolge der
vorgeschlagenen Lésung ist ein handhabungsglinsti-
ges Verfahren angegeben. Es bedarf bevorzugt kei-
nes benutzerseitigen Eingriffs bzw. Befehls zum An-
legen einer Teilkartierung. Vielmehr fuhrt das Gerat
bevorzugt nach Erstellung der Kartierung des Ge-
samtgebietes eine solche Unterteilung in Teilgebiete
selbsttatig durch, dies bevorzugt anhand vorgegebe-
ner und hinterlegter Parameter. Die hinterlegte Kar-
tierung besteht hiernach bevorzugt aus den Radumen
oder Teilbereichen entsprechenden Teilkartierungen,
wobei weiter das Gesamtgebiet zweckmafig unter-
teilt ist. Das Geréat ist zufolge des vorgeschlagenen
Verfahrens in der Lage die gegebenenfalls vorhande-
ne Gesamtkarte in zweckmaRig zu unterscheidende
Gebiete aus dieser zu extrahieren. Basierend auf der
Gebietsunterteilung kann das Gerét weiter bevorzugt
dem Nutzer Uber eine Anzeige (Display, gegebenen-
falls mehrere LED's) anzeigen, in welchem der zuge-
ordneten Gebiete dieses sich befindet.

[0006] Weiter betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Orientierung eines selbsttatig verfahrbaren Ge-
rats, insbesondere eines Reinigungsgerates die Rei-
nigung eines Bodens flr ein Saug- und/oder Kehrro-
boter, wobei das Gerat eine Kartierung beispielswei-
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se durch Rundum-Abstandsmessung eines Gesamt-
gebietes vornimmt.

[0007] Ausgehend von dem eingangs beschriebe-
nen Stand der Technik sind weiter auch Verfahren
der in Rede stehenden Art bekannt, bei welchen die
Erstellung einer Kartierung des Gesamtgebietes zu-
folge Benutzerfiihrung des Gerates im Rahmen ei-
ner ersten Orientierungsfahrt erfolgt. Hierbei fuhrt
der Benutzer das Gerat beispielsweise mittels ei-
ner Fernbedienung durch das Gesamtgebiet, insbe-
sondere durch die aus mehreren Rdumen bestehen-
de Wohnung, wobei im Zuge dieser Orientierungs-
fahrt bevorzugt zufolge einer Rundum-Abstandsmes-
sung der eingangs erwahnten Art ein Abscannen von
Hindernissen, insbesondere Raumbegrenzungen er-
folgt, wobei aus den ermittelten Daten eine Karte der
gesamten Umgebung erstellt und bevorzugt hinter-
legt wird.

[0008] Die eingangs gestellte Problematik ist zu-
nachst und im Wesentlichen gelést durch den Ge-
genstand des Anspruches 2, wobei darauf abgestellt
ist, dass im Zuge der Kartierung des Gesamtgebietes
zugleich eine selbsttatige Unterteilung in Teilgebie-
te vorgenommen wird. Zufolge der vorgeschlagenen
Lésung ist ein handhabungsglinstiges Verfahren an-
gegeben. Es bedarf bevorzugt keines benutzerseiti-
gen Eingriffs bzw. Befehls zum Anlegen einer Teilkar-
tierung. Vielmehr fihrt das Gerat bevorzugt im Zuge
der Kartierung des Gesamtgebietes eine solche Un-
terteilung in Teilgebiete selbsttatig durch, dies bevor-
zugt anhand vorgegebener und hinterlegter Parame-
ter. Die hinterlegte Kartierung besteht hiernach be-
vorzugt aus den Rdumen oder Teilbereichen entspre-
chender Teilkartierungen, wobei weiter das Gesamt-
gebiet zweckmaRig unterteilt ist. Basierend auf der
Gebietsunterscheidung kann das Gerat weiter bevor-
zugt dem Nutzer Uber eine Anzeige (Display, gege-
benenfalls mehrere LED's) anzeigen, in welchem der
zugeordneten Gebiete dieses sich befindet.

[0009] Weitere Merkmale der Erfindung sind nach-
stehend, auch in der Figurenbeschreibung, oftmals in
ihrer bevorzugten Zuordnung zum Gegenstand des
Anspruches 1 und/oder des Anspruches 2 oder zu
Merkmalen weiterer Anspriiche erlautert. Sie kbnnen
aber auch in einer Zuordnung zu nur einzelnen Merk-
malen des Anspruches 1 und/oder des Anspruches
2 oder des jeweiligen weiteren Anspruches oder je-
weils unabhéngig von Bedeutung sein.

[0010] So ist in einer weiter bevorzugten Ausge-
staltung des Erfindungsgegenstandes vorgesehen,
dass die Unterteilung in Teilgebiete entsprechend ei-
ner vorbestimmten Flachengrélie eines Teilgebietes
vorgenommen wird. Beispielsweise in einem Spei-
cher ist in dem Gerét ein bevorzugt fester, gegebe-
nenfalls jedoch auch vorab durch den Benutzer frei
wahlbarer Flachen-Schwellwert abgelegt. Das Geréat
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nimmt bevorzugt nach einer Kartierung, gegebenen-
falls aber im Zuge einer solchen eine Unterteilung
in Teilbereiche vor, so insbesondere zufolge der Be-
rechnung der durch die Kartierung bestimmten freien
Flachen des Gesamtbereiches und Unterteilung der
freien Flachen in bevorzugt gleich grole Teilbereiche
von beispielsweise 10, 15, 20, 25 oder 30 m2. Der
Flachen-Schwellwert ist hierbei in einer Ausgestal-
tung abhéngig von der Gesamtflache des Gesamt-
gebietes, so dass sich beispielsweise bei einem Ge-
samtgebiet von 70 bis 90 m? ein Flachen-Schwellwert
von 20 m? oder einer Gesamtflache von 110 bis 140
m? ein Flachen-Schwellwert von 30 m? anbietet. Die
Anzahl der hiernach abgespeicherten Teilbereiche
hangt entsprechend direkt vom kartierten Gesamtbe-
reich ab. In einer Gesamtumgebung (beispielsweise
Wohnung) von beispielsweise 70 m? wiirden bei ei-
nem beispielhaften Flachen-Schwellwert von 20 m?
insgesamt vier Teilbereiche angelegt werden, wobei
sich drei Teilbereiche von je 20 m? und ein Rest-
Teilbereich von 10 m? ergeben. Der Teilbereich in
dem sich das Gerat befindet kann stets durch ein Vi-
sualisierungselement angezeigt werden, so dass der
Benutzer die Zuordnung nachvollziehen kann. Die-
se Form der Gesamtgebiet-Unterteilung fuhrt nicht
zwangslaufig zu einer Bereichsaufteilung, die sich an
den tatsachlichen Raumgrenzen orientiert. Vielmehr
ist zufolge der vorgeschlagenen Lésung auch eine
raumubergreifende Teilkartierung moéglich. In diesem
Zusammenhang bieten sich weitere Parameter, wie
weiter unten beschrieben, an, die beispielsweise un-
ter Berlcksichtigung eines vorgegebenen Flachen-
Schwellwertes keine raumubergreifenden Teilkartie-
rungen zulassen, so dass sich beispielsweise bei ei-
nem sich zu einem Nachbarraum 6ffnenden Raum
von 50 m? bei einem Flachen-Schwellwert von 20 m?
drei Teilflachen innerhalb des Raumes ergeben.

[0011] Alternativ oder kombinativ zu der vorbe-
schriebenen Lésung wird die Unterteilung in Teilge-
biete im Hinblick auf unterschiedliche Bodenbelage
vorgenommen. Hierzu ist bevorzugt das Gerat mit
entsprechenden Sensoren zur Erfassung der Boden-
beldge versehen, so weiter beispielsweise mit takti-
len, entsprechend den vom Geréat Uberfahrenen Bo-
denbelag abtastenden Sensoren oder auch mit Ultra-
schallsensoren, Uber welche die Struktur, beispiels-
weise die Rauigkeit eines Bodenbelages ermitteln
werden kann. So werden weiter bevorzugt zusam-
menhangende Gebiete gleicher Rauigkeit — entspre-
chend gleiche Bodenbelage — zu einem Teilbereich
zusammengefasst, zugeordnet und bevorzugt abge-
speichert, wobei weiter gegebenenfalls eine Untertei-
lung gleicher, angrenzender Bodenbelage beispiels-
weise bei Erreichen eines vorgegebenen Flachen-
Schwellwertes vorgenommen wird.

[0012] Auch wird diesbezlglich vorgeschlagen,
dass die Unterteilung in Teilgebiete anhand geome-
trischer Grundfiguren wie Quadrate und/oder Recht-
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und/oder Dreiecke und/oder Kreise und/oder Ellipsen
vorgenommen wird. Hierbei werden die freien Fla-
chen der Kartierung des Gesamtgebietes analysiert,
wonach bevorzugt angepasst an die Flachengeome-
trie geometrische Grundfiguren bestmdglich einge-
passt werden. Diese Einpassung der Geometrien er-
folgt bevorzugt unter Zuhilfenahme von Algorithmen,
welche beispielsweise auf Potenzialkarten arbeiten.
So wird eine bestimmte GréRe der geometrischen
Grundfigur, weiter auch bevorzugt die Art der Grund-
figur aus einer erfassten, in der Kartierung abge-
legten Raumgrenze abgeleitet. So werden beispiels-
weise bei angrenzenden, einen Winkel von 90° ein-
schlieRenden Raumbegrenzungen (Wénde) geome-
trische Grundfiguren in Form von Rechtecken ein-
geflgt, weiter bevorzugt Rechtecke gréRtmaoglicher
Dimensionen. Die hiernach verbleibenden Flachen
der Kartierung werden bevorzugt sukzessive mit wei-
teren Grundfiguren, bevorzugt angepasst an die je-
weiligen Raumbegrenzungen, sowie bevorzugt an-
gepasst an die bereits hinterlegten Grundfiguren zur
weiteren Unterteilung geometrisch aufgeteilt. Auch
kann diesbezuglich eine Potentialkarte erzeugt wer-
den, zur bestmdglichen Einpassung geometrischer
Grundfiguren.

[0013] In weiterer Ausgestaltung wird die Kartie-
rung hinsichtlich langer, sich in einer Richtung erstre-
ckender Wande analysiert. Hierzu sind robotersei-
tig Schwellwerte der Wandlangen hinterlegt, so bei-
spielsweise Schwellwerte von 1, 1,5, 2, 2,5 oder auch
4 m. Ab einer Wandlénge, die den vorgegebenen
Schwellwert Ubersteigt, wird diese als lange Wand
erkannt. Alle erkannten langen Wénde werden hier-
nach bevorzugt elongiert, d. h. virtuell verlangert. An-
hand der sich hierbei ergebenden Schnitte der virtuel-
len Linien werden bevorzugt selbsttatig die verschie-
denen Teilbereiche angelegt. Bevorzugt ist diesbe-
zuglich weiter, dass bei Unterschreiten eines hinter-
legten Mindestschwellwertes, beispielsweise von 0,
5 m, des Abstandes zweier parallel zueinander ver-
laufender virtueller Linien insbesondere die virtuelle
Linie der kirzeren Wand bei der Bereichsaufteilung
ignoriert wird.

[0014] Weiter alternativ oder auch kombinativ wird
vorgeschlagen, dass nach Erfassen des Gesamt-
gebietes Teilgebiete gleicher Grée durch Division
durch eine vorgegebene Zahl bestimmt werden. Hier-
bei wird zunachst roboterseitig die angelegte Kar-
te des Gesamtgebietes hinsichtlich der freien Fla-
chen analysiert. Die Aufteilung der Gesamtflache
wird durch die Anzahl der zu vergebenden Berei-
che, beispielsweise 3, 4, 6 oder 10 Bereiche divi-
diert. Es ergeben sich hiernach unabhangig von der
Gesamtflache des kartierten Gesamtgebietes Teilge-
biete gleicher GroRe, so beispielsweise 3, 4, 6 oder
10 Teilgebiete. In weiter bevorzugter Ausgestaltung
ist diesbezlglich vorgesehen, dass die vorgegebene
Zahlim Hinblick auf die erfasste Gesamtflache vorbe-
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stimmt variabel ist, so beispielsweise nach einer ent-
sprechenden Analyse der Kartierung des Gesamtge-
bietes unter Bertcksichtigung der durch eine Division
sich ergebenden Grofien der Teilbereiche. Ergeben
die Teilbereiche Flachen in einer GroRRe, welche ei-
nen beispielsweise hinterlegten Flachen-Schwellwert
Ubersteigen, so wahlt ein entsprechend vorgesehe-
nes Programm einen hoéheren Divisor aus; entspre-
chend bei Unterschreiten eines vorgegebenen Fla-
chen-Schwellwertes einen kleineren Divisor. So kann
weiter zufolge aufeinanderfolgender Berechnungen
ein Divisor gefunden werden, der eine Unterteilung in
gleich groRe Teilflachen mit jeweils dem hinterlegten
Flachen-Schwellwert annahender Grofle erreichten
I&sst. Der Divisor ist bevorzugt eine natirliche Zahl
gréBer Null.

[0015] Weiter betrifft die Erfindung ein Verfahren
nach den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspru-
ches 1, wobei zur Lésung der eingangs gestellten
Problematik vorgeschlagen wird, dass der zwischen
zwei gegenuberliegenden Wéanden gemessene Ab-
stand mit vorgegebenen Werten, die einer Turbrei-
te entsprechen, verglichen wird, zur Bestimmung ei-
nes Flachenbereiches als Tirbereich. Bevorzugt sind
roboterseitig diesbezlgliche Schwellwerte hinterlegt,
so insbesondere Schwellwerte angepasst an Ubli-
che Tlrbreiten, so weiter beispielsweise Schwellwer-
te von 0,6, 0,8 oder 1 m. Wird zufolge eines ge-
nutzten Algorithmus erkannt, dass zwei gegenlber-
liegende Wande sich naher sind als ein Schwell-
wert, stuft das Gerat selbsttatig diesen Bereich als
potenzielle Tir ein. Eine solche Engstelle, beispiels-
weise in Form einer Tur wird bevorzugt robotersei-
tig selbsttatig zur Unterteilung des Gesamtgebietes
in Teilgebiete genutzt, so dass sich Teilgebiete er-
geben, die, gegebenenfalls neben weiteren Parame-
ter, durch Raumibergénge, beispielsweise Turberei-
che, begrenzt sind. Die Erfassung eines Turberei-
ches fuhrt zum Abschluss des vorherigen Teilberei-
ches und gegebenenfalls zum Anlegen eines nachs-
ten Teilbereiches. In weiterer Ausgestaltung kénnen
zufolge der Kartierungsdaten anhand typischer Aus-
malie von Tirzargen derartige Raumibergénge er-
kannt werden. Tlrzargen haben in der Regel typi-
sche Durchgangsbreiten zwischen 60 cm und 100 cm
(beispielsweise 61, 73, 85 oder 86 cm,). Auch diese
TurzargengrofRen sind bevorzugt als Schwellgréfien
hinterlegt.

[0016] In weiter bevorzugter Ausgestaltung werden
die erfassten Werte des Flachenbereiches sowohl
hinsichtlich des Abstandes der gegenliberliegenden
Wéande wie auch einer bodenparallelen Lange der
Wénde zur Bestimmung des Flachenbereiches als
Tirbereich herangezogen, so dass in vorteilhafter
Weise typische Grundrissdimensionen von Tlren
bzw. Turdurchtritten eindeutig erfasst werden kon-
nen, dagegen sich beispielsweise durch Hindernis-
se ergebende Abstande zwischen zwei gegeniber-
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liegenden Wénden im mallichen Bereich einer Tur-
breite bevorzugt ausgeschlossen werden. Turzargen
weisen typische Durchgangstiefen zwischen 10 cm
und 50 cm auf, welche Zargentiefen bevorzugt als
diesbezlgliche Schwellwerte in dem Roboter hinter-
legt sind. Treffen die erfassten Abstdnde zwischen
zwei gegenulberliegenden Wéanden sowie die boden-
parallele Ladnge der Wande in diesem Abstandbe-
reich auf die hinterlegten Schwellwerte zu, so erfasst
der Roboter dies als Turdurchbruch, nutzt dies wei-
ter zum Abschluss bzw. zum Anlegen eines Teilbe-
reiches. Die geometrischen Objekte werden bevor-
zugt aus der erstellten Navigationskarte (Kartierung
des Gesamtgebietes) mittels Mustererkennung extra-
hiert, indem ein entsprechender Algorithmus gezielt
nach solchen Objekten sucht, so weiter beispielswei-
se unter Nutzung eines Algorithmus wie Canny edge
detector. Auch kann eine solche Turbreiten- und/oder
Tartiefenerkennung im Zuge der Erstellung der Ge-
samtkartierung zu einem Anlegen bzw. Abschliel3en
einer Teilkarte flhren.

[0017] Zudem betrifft die Erfindung weiter ein Ver-
fahren nach den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruches 1. Hier wird zur Lésung der eingangs
gestellten Problematik vorgeschlagen, dass mittels
eines Bodenabstandssensors erfasste Unterschiede
in der Bodenhdhe mit vorgegebenen Werten, die ei-
ner Turschwelle entsprechen, verglichen werden, zur
Bestimmung eines Flachenbereiches als Turbereich.
Entsprechend wird in vorteilhafter Weise mittels ge-
eigneter Sensorik, beispielsweise Federbeinsenso-
rik oder Bodenabstandssensorik (taktiler Sensor oder
Ultraschallsensor) ein neuer Teilbereich anhand des
Uberqueren einer Tiirschwelle erkannt. Tirschwel-
len weisen typische Héhen gegeniiber dem umge-
benden Boden auf, so weiter Hohen von 1 bis 3 cm,
welche Hohen bevorzugt als Schwellwertbereiche in
dem Roboter hinterlegt sind. Die Erfassung der Bo-
denhéhe kann einhergehen mit einer weiteren Erfas-
sung der Lange des angehobenen Bodenbereiches
im Zuge des Uberqueren. Tirschwellen weisen dies-
bezlglich typische Tiefen auf, die in der Regel ange-
passt sind an die Tiefen der zugeordneten Turzargen.
Auch zufolge dieses Verfahrens lassen sich eindeu-
tige Bereichsgrenzen erfassen, die zum Abschluss
und/oder zur Anlage eines Teilbereiches flhren. Die
Erfassung der Bodenhdhe erfolgt hierbei bevorzugt
berthrungslos, weiter bevorzugt unter Nutzung eines
in Richtung auf den Boden gerichteten Ultraschall-
sensors, dessen reflektierte und empfangenen Si-
gnale Aufschluss Uber den Abstand zur Gberfahrenen
Bodenflache zulassen. In weiterer Ausgestaltung er-
folgt die Analyse der Bodenhohe zufolge mechani-
scher Abtastung, wozu ein beispielsweise gelenkig
gerateunterseitig angeordneter Tastarm vorgesehen
ist, dessen winkelmaRige Anlenkstellung in Abhéan-
gigkeit vom relativen Abstand zum Boden gemessen
wird. Mittels eines solchen taktilen Sensors wird ins-
besondere der Ubergang vom Boden auf eine Boden-
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schwelle sowie der Ubergang von der Bodenschwelle
zurlck auf einen Boden erfasst, wobei weiter bevor-
zugt Uber die Zeit zwischen den beiden Signalen und
Uber die Verfahrgeschwindigkeit des Gerates die in
Verfahrrichtung betrachtete Lange des angehobenen
Bereiches ermittelbar ist, zur bevorzugt eindeutigen
Identifizierung einer Tlrschwelle.

[0018] Auch betrifft die Erfindung ein Verfahren nach
den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches 1,
wobei diesbezliglich vorgeschlagen wird, dass ein
Abstand zur Decke gemessen wird. Der Roboter ver-
fugt entsprechend tber Mittel, insbesondere Uber ei-
ne Sensorik, die den relativen, vertikalen Abstand von
der Sensorik zur Raumdecke ermittelt. So ist hier-
durch beispielsweise auch der Ubergang aus einer
Raumlichkeit, beispielsweise Wohnung in eine Frei-
flache, weiter beispielsweise der Ubergang von ei-
nem Wohnzimmerbereich auf eine Terrasse erfass-
bar, da zufolge des vorgeschlagenen Verfahrens ge-
gebenenfalls keine Decke ermittelbar ist, woraufhin
der Roboter veranlasst wird den Bereich zu verlas-
sen und sich wieder zurtick in den zuletzt durchfah-
renen Raum zuriickzubewegen. Bevorzugt sind ro-
boterseitig Schwellwerte bezuglich Ublicher Decken-
hoéhen hinterlegt. Bei signifikantem Uberschreiten der
erfassten Deckenhdhe, insbesondere bei Erfassen
einer quasi unendlichen Héhe wird bevorzugt dieser
Bereich beispielsweise im Zuge der Kartierung des
Gesamtbereiches nicht bertcksichtigt, entsprechend
auch kein diesbezlglicher Teilbereich angelegt oder
alternativ gesondert markiert.

[0019] In weiter bevorzugter Ausgestaltung wird ei-
ne signifikante Anderung der erfassten Deckenhd-
he, insbesondere eine signifikante Héhenreduzie-
rung zur Bestimmung einer Bereichsgrenze berick-
sichtigt. Durchgadnge zwischen R&umen (beispiels-
weise Turbereiche) zeichnen sich in der Regel durch
eine verringerte Deckenhdhe aus. So weisen Ubliche
Raume, insbesondere im Wohnbereich eine Decken-
héhe von 2,30 m bis 2,80 m auf, wéhrend die Decken-
héhe in einem Turbereich in der Regel etwa 2.00 m
entspricht. Im Falle einer signifikanten Hohenande-
rung, insbesondere einer Anderung von mehr als 20,
30, 50 oder mehr cm legt in bevorzugter Ausgestal-
tung das Geréat selbsttatig einen neuen Teilbereich an
bzw. schliel3t den zuvor angelegten Teilbereich ab.

[0020] Auch betrifft die Erfindung ein Verfahren nach
den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches
1, wobei zur Lésung der eingangs gestellten Pro-
blematik vorgesehen ist, dass eine Helligkeits- und/
oder Farbmessung vorgenommen wird und ein signi-
fikanter Unterschied in der Helligkeit und/oder in dem
Farbkontrast zur Bestimmung einer Bereichsgrenze
herangezogen wird. Fir das Erkennen eines neuen
Teilbereiches wird insbesondere im Zuge einer Ori-
entierungsfahrt zur Anlage einer Kartierung ein wei-
teres Kriterium herangezogen, so bevorzugt zufolge
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Auswertung von Helligkeits- und/oder Farbinforma-
tionen. Das Gerét ist hierbei in der Lage, basierend
auf einer Helligkeits- und/oder Farbmessung zu er-
mitteln, ob eine signifikante verdnderte Umgebung
vorliegt. Diese Information wird genutzt um einen zu-
vor angelegten Teilbereich abzuschlielen und/oder
einen neuen Teilbereich anzulegen.

[0021] Zur Ermittlung von Helligkeitsunterschieden
wird bevorzugt ein lichtempfindlicher Sensor einge-
setzt, beispielsweise eine Fotodiode oder ein Foto-
transistor. Zur Farbmessung kommt beispielsweise
ein entsprechender Sensor zum Einsatz, beispiels-
weise ein CCD-Sensor, wobei weiter bevorzugt mit-
tels geeigneter Software Kontrastunterschiede ermit-
telt werden kdnnen, die in geeigneter Weise Kenn-
zahlen zu dem erfassten Bildsegment liefern, die wie-
derum bei réumlicher Zuordnung mit Abstandwerten
des bevorzugt vorgesehen Rundum-Scanners ge-
eignete Indikatoren fur Teilbereichsgrenzen darstel-
len. Weiter bevorzugt wird ein erkannter Helligkeits-
und/oder Farbkontrastunterschied in Kombination mit
weiteren Ergebnissen bevorzugt paralleler Messme-
thoden als Indiz zur Verifikation eines Teilbereiches
genutzt.

[0022] Bevorzugt wird diesbezliglich weiter, dass
der Helligkeitswert und/oder der Farbkontrast eines
Bodens und/oder einer Wand berlcksichtigt wird.
Hierbei wird ausgenutzt, dass in der Regel sowohl
Wénde, als auch Tlrzargen oder auch Bodenbelage
in verschiedenen Raumen hinsichtlich ihrer Farbge-
bung und/oder hinsichtlich ihrer Helligkeitswerte un-
terschiedlich sind.

[0023] Ein weiterer unabhéngiger Lésungsvorschlag
basiert auf den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruches 1 und sieht vor, dass zusatzlich mittels ei-
ner Kamera erfasste Bilder von im Raum befindlicher
Gegenstande ausgewertet werden, zur Erkennung
von Gegenstanden, wie beispielsweise Turklinken,
anhand einer Bilddatenbank und/oder zur Erkennung
von typischen Strukturen, wie etwa winklig im Raum
stehender Wande als Tiren. Der Roboter verfugt
entsprechend Uber eine visuelle Detektionseinheit in
Form einer elektronischen Kamera oder eines CCD-
Sensors. Mittels entsprechender Bildverarbeitungs-
algorithmen und einer hinterlegten Datenbank be-
kannter, zu erkennender Gegenstande, beispielswei-
se Datenbank aller bekannter Turklinken, kénnen die-
se Gegenstande als charakteristisches Merkmal zur
Bereichserkennung genutzt werden und somit eine
automatische Bereichserkennung bzw. Teilbereichs-
differenzierung leisten. So ist diesbezliglich vorgese-
hen, dass ein erfasster typischer Gegenstand wie ei-
ne Tur und/oder eine Turklinke zur Bestimmung ei-
nes Teilbereiches herangezogen wird. Die vorgese-
hene Kamera erfasst hierbei in bevorzugter Ausge-
staltung einen Bereich vor dem selbst verfahrbaren
Gerét, dies mit Bezug auf die Ubliche Verfahrrichtung
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des Gerates. Hierbei ist weiter bevorzugt die Kame-
ra so ausgerichtet, dass Gegenstande in einer H6-
henerstreckung zwischen dem zu Uberfahrenden Bo-
den und der Decke erfasst werden. Bei der Ermitt-
lung von Gegenstanden, wie beispielsweise Turklin-
ken, kann der Erfassungswinkel, insbesondere der
vertikale Erfassungswinkel eingeschrankt sein, bei-
spielsweise auf einen Hoéhenbereich zwischen 80 cm
und 150 cm.

[0024] In einem weiteren unabh&ngigen Losungs-
vorschlag ist bezlglich der eingangs gestellten Pro-
blematik vorgesehen, dass eine Drifterkennung vor-
genommen wird und dass ein signifikanter Wech-
sel in der erfassten Drift zur Teilbereichsgrenzung
herangezogen wird. Anhand des unterschiedlichen
Drifts ist eine Aussage Uber eine veranderte Umge-
bung mdglich. Hierbei detektiert das Gerat im Zuge
des Verfahrens mittels einer Sensorik, beispielsweise
einer Sensorik zur Abstandsmessung mittels Laser-
scanner, weiter bevorzugt unter Nutzung der Rund-
um-Abstandsmessung, stets, wie sich die gefahre-
ne Ist-Strecke von der eigentlich durch die Radum-
drehungen vorgegebenen Soll-Strecke unterschei-
det. Hierzu ist in weiter bevorzugter Ausgestaltung
zumindest ein Rad des Gerates mit einer Sensorik
zur Messung der Radumdrehungen versehen. Die-
ses Merkmal andert sich bei unterschiedlichen Bo-
denbeldgen relativ stark. So weisen Hartbdden einen
geringen Drift, Teppichbéden hingegen zum Teil ei-
nen sehr hohen Drift auf, so beispielsweise ein Drift
von 10 cm in jede der mdglichen Bewegungsrichtun-
gen des Geréates auf einem Meter gefahrene Strecke.
Der Drift als Merkmal wird bevorzugt bei einer Veran-
derung um mehr als 10% von dem Ublichen in der Fl&-
che wirkenden Drift als signifikant angesehen. Wei-
terhin unterscheiden sich unterschiedliche Teppich-
bdden wiederum deutlich anhand ihrer Vorzugspol-
richtung, was sich entsprechend auch in einem un-
terschiedlichen Drift abzeichnet. Werden diese Merk-
male fir alle Gebiete der Kartierung mitgefiihrt, so
kann hieraus eine fur den Benutzer sinnvolle Auftei-
lung in verschiedene Teilbereiche selbsttatig durch
das Geréat durchgefiihrt werden.

[0025] In einer weiteren unabhangigen Lésung, wel-
che jedoch auch kombinativ mit einer oder mehreren
der vorher beschriebenen Lésung nutzbar ist, ist vor-
gesehen, dass das Gesamtgebiet mit einem vorge-
gebenen Grundriss verglichen wird und eine Unter-
teilung des Gesamtgebietes in Teilgebiete entspre-
chend einer durch den vorgegebenen Grundriss ge-
gebenen Unterteilung vorgenommen wird. In dem
selbst verfahrbaren Reinigungsgerat sind bevorzugt
ein oder mehrere typische Grundrissvarianten insbe-
sondere von Wohnungen oder beispielsweise Blro-
etagen hinterlegt, insbesondere in Form von Daten
in einem bevorzugt nicht flichtigen Speicher gesi-
chert. Jeder abgelegte und so vorgegebene Grund-
riss weist bevorzugt eine vorab vorgenommene Un-
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terteilung in Teilgebiete auf. Zufolge beispielsweise
einer Rundum-Abstandsmessung und/oder im Zuge
einer Lernfahrt wird die Kartografie des zu durch-
fahrenen und bevorzugt abzureinigenden Gesamt-
gebietes erstellt und hiernach — bevorzugt nach Ab-
schluss der Gesamtgebieterkennung — mit dem oder
den in dem bevorzugt mitgefiihrten Speicher hin-
terlegten Vorgabe-Grundrisse verglichen, dies ge-
gebenenfalls ohne Berlcksichtigung der tatsachli-
chen Raumerstreckungsmalie. Der hierbei anstehen-
de Vergleich bezieht sich entweder auf den gesam-
ten Grundriss des Gesamtgebietes oder alternativ
bzw. kombinativ nur auf Teilbereiche, beispielswei-
se zum Unterteilen eines Raumes in Teilbereiche.
So sind weiter beispielsweise typische Grundrissfor-
men beispielsweise zur Abteilung eines Wohnberei-
ches von einem Essbereich oder weiter beispiels-
weise zur Unterteilung eines Wohnbereiches mit an-
geschlossenem, bevorzugt barrierefrei zugénglichem
Wintergarten usw. hinterlegt. Grol¥flachige Erkerbe-
reiche oder weiter beispielsweise raumliche Verbin-
dungen von Wohnraum- und Essbereichen, die oft
mit einem tlrlosen und relativ grol® dimensionier-
ten Durchbruch verbunden sind, werden so in vor-
teilhafter Weise aufgrund festgestellter Ahnlichkeiten
selbsttatig erkannt, zur weiteren selbsttatigen Unter-
teilung dieser Bereiche in Teilbereiche. Darlber hin-
aus konnen bei sogenannten Standardgrundrissen
insbesondere von Wohnungen (Grundrisse sehr ahn-
licher Wohnungszuschnitte) den einzelnen Rdumen
bereits vorab und somit vorgegeben Raumbezeich-
nungen (Kuche, Flur, Wohnzimmer usw.) zugeordnet
werden, welche Raumbezeichnungen bei einer fest-
gestellten Ahnlichkeit zu dem ermittelten Grundriss
in die erstellte Karte eingetragen werden bzw. den
einzelnen Teilbereichen zugeordnet werden. Durch
diese begriffliche Einordnung sind weiter bevorzugt
dem Reinigungsgerat jedem Teilbereich bevorzug-
te Reinigungsstrategien und/oder -intervalle zuord-
bar, dariiber hinaus gegebenenfalls auch die Wahl ei-
nes von dem Reinigungsgerat mitzutragenden Reini-
gungswerkzeuges.

[0026] Die Merkmale der vorbeschriebenen unab-
hangigen Anspriche 1, 2,7, 9, 10, 12, 14, 16 und 17
sind sowohl jeweils fiir sich wesentlich, als auch in je-
der Kombination miteinander, wobei weiter Merkmale
eines unabhangigen Anspruches mit den Merkmalen
eines weiteren unabhéngigen Anspruches oder mit
Merkmalen mehrerer unabhéngiger Anspriiche kom-
binierbar sind, weiter auch mit nur einzelnen Merk-
malen eines oder mehrerer der weiteren unabhéangi-
gen Anspriiche.

[0027] Weitere Merkmale der Erfindung sind nach-
stehend, auch in der Figurenbeschreibung, oftmals in
ihrer bevorzugten Zuordnung zum Gegenstand des
Anspruches 1 und/oder der weiteren unabhangigen
Anspriche 2, 7, 9, 10, 12, 14, 16 und/oder 17 oder
zu Merkmalen weiterer Anspriche erlautert. Sie kon-
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nen aber in einer Zuordnung zu nur einzelnen Merk-
malen der unabhangigen Anspriiche oder des jewei-
ligen weiteren Anspruches oder jeweils unabhangig
von Bedeutung sein.

[0028] So ist in einer Weiterbildung des Erfindungs-
gegenstandes vorgesehen, dass die vom Geréat be-
stimmten Teilbereiche auf einem Bildschirm ange-
zeigt werden, so entsprechend fiir den Benutzer vi-
sualisiert werden. Entsprechend ergibt sich die M&ég-
lichkeit, Gber den Bildschirm dem Benutzer unmit-
telbar anzuzeigen, in welchem Raum bzw. in wel-
chem Teilbereich sich das Gerat zur Zeit befindet.
Weiter kdnnen tber den Bildschirm auch Informatio-
nen Uber den derzeit durchgefiihrten Arbeitsgang des
Gerates aufgezeigt werden. Auch besteht hiertiber
die Moglichkeit, weiter beispielsweise bei Ausbildung
des Bildschirmes als Touch-Screens oder dgl. dem
Gerat Befehle zu Ubermitteln, beispielsweise in wel-
chen Raum bzw. zu welchem Teilbereich dieses ver-
fahren soll und/oder zur Ubermittlung von weiteren
Arbeitsbefehlen.

[0029] Im Anschluss an die selbsttatige Bereichser-
kennung kann in einer Weiterbildung des Erfindungs-
gegenstandes eine manuelle Korrektur der Raum-
bzw. Teilbereichsgrenzen erfolgen. Hierzu ist vorge-
sehen, dass ein Nutzer des Gerates auch beispiels-
weise mittels eines Touch-Screens dargestellte Be-
reichsgrenzen zur Anderung der Bereiche veréndern
kann. So kdnnen beispielsweise Bereichs- bzw. Teil-
bereichsgrenzen verschoben werden, um so eine
Uberarbeitung der Teilgebiete in eine insbesondere
fur den Benutzer sinnvolle Unterteilung zu dndern. So
bietet es sich diesbezliglich beispielsweise an, den
Bildschirm, insbesondere den Touch-Screen in einer
Fernbedienung fiir das Gerat oder in einem mobilen
Telefon, weiter alternativ an einem Computer anzu-
bieten, wobei auf dem Bildschirm Bereichs- bzw. Teil-
bereichsgrenzen farblich markiert sind. Beispielswei-
se durch Erfassen und Ziehen der Bereichsgrenzen
mittels eines Touch-Pens kénnen diese in ihrer Lage
relativ zur Gesamtkartierung und/oder hinsichtlich ih-
rer Ausrichtung verandert werden.

[0030] Gerate in Form von selbsttatig verfahrbaren
Reinigungs-, Transport- oder Rasenmahgeraten kon-
nen mit den vorgeschlagenen Lésungen ohne dul3ere
Beeinflussung durch den Benutzer selbsttatig und ei-
gensténdig neue Bereiche erkennen, dies unter Nut-
zung der ein Abbild des Gesamtbereiches darstellen-
den Kartierung in dem Geréat. Diese Karte reprasen-
tiert die Umgebung, welche durch die vorgeschlage-
nen Lésungen in mehrere Arbeitsbereiche aufgeteilt
werden kann, welche Aufteilung durch unterschied-
liche, auch untereinander kombinierbare Moglichkei-
ten geschieht.

[0031] Zudem betrifft die Erfindung ein selbsttéatig
verfahrbares Gerét, insbesondere Reinigungsgeréat
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zur Reinigung eines Bodens wie ein Saug- und/oder
Kehrroboter. Um ein derartiges Gerat weiter zu ver-
bessern, wird vorgeschlagen, dass das Geréat ei-
nen Sensor aufweist, zur Erfassung der Héhe einer
Raumdecke. Zufolge dieser Ausgestaltung ist das
Gerat geeignet bevorzugt zusatzlich zu einer im We-
sentlichen horizontalen Rundum-Abstandsmessung
eine vertikale Abstandsmessung zu einer deckensei-
tigen Begrenzung des Raumes, in welchem sich das
Gerét befindet, durchzuflhren. Hierzu ist bevorzugt
eine Ultraschall- oder Infrarotsensorik vorgesehen,
wobei Uber das reflektierte und vom Gerat wieder
aufgenommene Signal auf den vertikalen Abstand
zwischen Sensor und Decke rlickschlie3bar ist. Die-
se Raumhdéhenerfassung wird bevorzugt genutzt zur
Teilbereichserkennung im Rahmen einer Kartierung
eines Gesamtbereiches, beispielsweise einer Woh-
nung, wobei signifikante Héhenunterschiede von bei-
spielsweise mehr als 30 cm auf den Durchgang im
Bereich einer Tur zwischen benachbarten Raumen
zurlckschlief3en lasst. Auch kann zufolge dieser Aus-
gestaltung ein Unterfahren beispielsweise von Trep-
penbereichen entgegengewirkt werden, da in diesem
Fall im Zuge des Verfahrens des Gerates die ge-
messene Vertikalhéhe zunehmend oder stufenwei-
se abnimmt. So I6st weiter beispielsweise ein Unter-
schreiten eines Raumhdhen-Minimalwertes ein Stop-
pen und/oder Zuriickfahren des Gerétes aus. In be-
vorzugter Ausgestaltung erfolgt eine derartige Mes-
sung in streng vertikaler Richtung.

[0032] Bezuglich aller angegebenen Wertebereiche
sind alle Zwischenwerte, insbesondere in 1 m-,1 cm-
oder 1 m2-Schritten sowohl hinsichtlich einer ein- und
mehrfachen Einengung der angegebenen Bereichs-
grenzen in beispielsweise der angegebenen Schritt-
weite von oben und/oder von unten, wie auch zur Dar-
stellung singulérer Werte innerhalb der angegebenen
Bereiche hiermit in die Offenbarung eingeschlossen.

[0033] Nachstehend ist die Erfindung anhand der
beigeflugten Zeichnung, welche lediglich mehrere
Ausfuhrungsbeispiele darstellt, nadher erlautert. Es
zeigt:

[0034] Fig. 1 in perspektivischer Darstellung ein
selbsttatig verfahrbares Gerat in Form eines Boden-
reinigungsgerates;

[0035] Fig. 2 eine schematische Grundrissdarstel-
lung einer aus mehreren Raumen bestehenden Woh-
nung;

[0036] Fig. 3 eine schematische Darstellung einer in
dem Gerat hinterlegten kartografischen Darstellung
des Gesamtbereiches;

[0037] Fig. 4 eine der Fig. 3 entsprechende Darstel-
lung der Kartografie nach einer gerateseitigen Analy-
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se und Aufteilung der Gesamtflache in gleich grolRe
Teilflachen;

[0038] Fig. 5 eine der Fig. 4 entsprechende Darstel-
lung, jedoch nach Unterteilung der Gesamtflache zu-
folge Division;

[0039] Fig. 6 eine weitere der Fig. 4 entsprechende
Darstellung, jedoch nach einer Unterteilung der Ge-
samtflache in Teilflachen mit unterschiedlichen Bo-
denbelagen,;

[0040] Fig. 7 eine Kartografie in einer weiteren Aus-
fuhrung bei Aufteilung der Gesamtflache in Teilfla-
chen zufolge Analyse langgestreckter Flachenbe-
grenzungen;

[0041] Fig. 8 eine schematische Darstellung einer
Umgebungskarte nach einer Analyse derselben zur
Unterteilung der Gesamtflache in Teilgebiete unter
Nutzung geometrischer Grundfiguren, nach Erzeu-
gung einer Potenzialkarte;

[0042] Fig. 9 eine Folgedarstellung zu Fig. 8 nach
einer Analyse der Potenziale und einer Einpassung
einer ersten geometrischen Grundfigur;

[0043] Fig. 10 eine Folgedarstellung zu Fig. 9 nach
Abschluss der Analyse und entsprechender Auftei-
lung der Gesamtflache in Teilflachen;

[0044] Fig. 11 eine Unterteilung einer den Gesamt-
bereich betreffenden Kartierung geman Fig. 3 in Teil-
bereiche zufolge Analyse der Kartierung hinsichtlich
ausgewerteter Tlrdurchbriiche;

[0045] Fig. 12 in schematischer Vertikalschnittdar-
stellung den Bereich einer Turschwelle, wobei das
Gerat einen Bodenabstandssensor zur Erfassung der
Bodenhohe aufweist;

[0046] Fig. 13 den schematischen Vertikalschnitt
durch den Bereich zweier benachbarter Raume, die
durch einen Turdurchbruch miteinander verbunden
sind, wobei das Gerat einen Sensor zur Erfassung
der Raumhdhe aufweist;

[0047] Fig. 14 in schematischer perspektivischer
Darstellung den Bereich eines Turdurchbruches mit
zugeordneter Tur, wobei das Geréat liber eine Kamera
und Auswerteeinheit verfligt, zur Erfassung von Ge-
genstanden, wie beispielsweise Turklinken;

[0048] Fig. 15 in schematischer Darstellung das er-
fasste Bild einer Tirklinke;

[0049] Fig. 16 in schematischer Darstellung einen,
einen Touch-Screen aufweisenden Teilbereich einer
Fernbedienung fir das Gerat, zur Darstellung der
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Kartierung, insbesondere der durch das Gerat selbst-
tatig erstellten Teilbereiche;

[0050] Fig. 17 eine weitere schematische Grundriss-
darstellung einer aus mehreren Radumen bestehen-
den Wohnung;

[0051] Fig. 18 eine schematische Darstellung ei-
ner in dem Gerat hinterlegten kartografischen Dar-
stellung des Gesamtbereiches gemafl dessen Woh-
nungs-Grundrisses in Fig. 17;

[0052] Fig. 19 eine in einem Speicher des Gerates
hinterlegte Standard-Grundrissdarstellung mit hierin
eingetragenen Teilbereichsbegrenzungen;

[0053] Fig. 20 die Unterteilung des Gesamtberei-
ches gemal Fig. 18 in Teilbereiche zufolge festge-
stellter Ahnlichkeit des Gesamtbereiches mit dem in
Fig. 19 dargestellten hinterlegten Grundriss;

[0054] Fig. 21 einen Ausschnitt eines weiteren Ge-
samtbereiches;

[0055] Fig. 22 einen hinterlegten Teilbereich-Grund-
riss mit eingetragenen Teilbereichsmarkierungen;

[0056] Fig. 23 die Unterteilung des Gesamtberei-
ches gemal Fig. 21 in Teilbereiche zufolge festge-
stellter Ahnlichkeit des Gesamtbereiches bzw. Aus-
schnittes des Gesamtbereiches mit dem Grundriss-
ausschnitt in Fig. 22.

[0057] Dargestellt und beschrieben ist zunachst mit
Bezug zu Fig. 1 ein Gerat 1 in Form eines Saug-
und/oder Kehrgerates, weiter in Form eines selbst-
tatig verfahrbaren Haushalts-Bodengerates. Dieses
besitzt ein Chassis, welches unterseitig, dem zu pfle-
genden Boden 2 zugewandt, elektromotorisch ange-
triebene Verfahrrader 3 sowie bevorzugt eine Uber
die Unterkante des Chassisbodens hinausragende,
gleichfalls elektromotorisch angetriebene Biirste 4
tragt. Das Chassis ist Uiberfangen von einer Gera-
tehaube 5, wobei das Gerat 1 einen kreisférmigen
Grundriss aufweist. Beziiglich der Ausgestaltung des
Gerates 1 als Saug- und/oder Kehrgerat wird bei-
spielsweise auf die DE 102 42 257 A1 verwiesen.
Der Inhalt dieser Patentanmeldung wird hiermit voll-
inhaltlich in die Offenbarung vorliegender Erfindung
mit einbezogen, auch zu dem Zwecke, Merkmale die-
ser Patentanmeldung in Anspriiche vorliegender Er-
findung mit einzubeziehen.

[0058] Weiter kann, wenn gleich nicht dargestellt,
das Gerat 1 zusatzlich oder auch alternativ zu der
Birste 4 eine Saugmundoéffnung aufweisen. In die-
sem Fall ist in dem Gerat 1 weiter ein Sauggeblase-
motor angeordnet, der elektrisch betrieben ist.
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[0059] Die Elektroversorgung der einzelnen Elektro-
komponenten des Gerétes 1 wie fir den Elektromotor
der Verfahrrader 3, fir den Elektroantrieb der Burste
4, gegebenenfalls fir das Sauggeblase und darliber
hinaus fir die weiter vorgesehene Elektronik in dem
Geréat 1 zur Steuerung desselben erfolgt Gber einen
nicht dargestellten, wieder aufladbaren Akkumulator.

[0060] Das Geréat 1 ist weiter mit einer Sensoranord-
nung 6 versehen. Diese ist oberseitig der Geratehau-
be 5 des Gerates 1 angeordnet und um eine verti-
kale Achse x, welche zugleich die zentrale Vertikala-
chse des Gerates 1 darstellt, drehbar. Die Sensoran-
ordnung 6 besteht bevorzugt aus einem Triangulati-
onssystem, mittels welchem eine Rundum-Abstands-
messung (Uber 360° um die Achse x) durchgefiihrt
werden kann.

[0061] Bei dem Triangulationssystem handelt es
sich bevorzugt um ein optisches System, wobei be-
vorzugt in einer Ausgestaltung ein Sender in Form
einer Lichtquelle, weiter in Form einer LED und La-
serdiode vorgesehen ist, wobei weiter die Lichtquelle
monochromatisches Licht aussendet, so weiter sicht-
bares Licht, gegebenenfalls aber auch fiir den Men-
schen nicht sichtbares Licht, beispielsweise Infrarot-
licht. Weiter weist das Triangulationssystem einen
Empfanger auf, dies weiter bevorzugt in Form eines
lichtempfindlichen Elements. Hierbei handelt es sich
beispielsweise um ein PSD-Element oder auch um
ein CCD- oder CMOS-Element in linienférmiger, d. h.
eindimensionaler Bauweise. Weiter bevorzugt ist Be-
standteil des Empfangers auch eine Empfangerlinse,
die dem lichtempfindlichen Element vorgeschaltet ist.

[0062] Mit Hilfe der vorbeschriebenen Sensoranord-
nung 6 ist zunachst eine Hinderniserkennung er-
reicht, so dass das Gerat 1 kollisionsfrei sich auf
dem Boden 2 bzw. in seiner Umgebung bewegen
kann. Dartber hinaus ist, wie weiter bevorzugt, tUber
die Sensoranordnung 6 eine Rundum-Abstandsmes-
sung der Umgebung — hier der Rdume R, bis R —er-
moglicht, wobei die hierbei ermittelten Entfernungs-
werte zu Hindernissen und Wanden in der Umgebung
zur Erstellung einer Kartografie K des Gesamtgebie-
tes G genutzt werden, welche Kartografie K in dem
Gerat 1 abgespeichert und hinterlegt wird. Die Kar-
tografie K kann dartber hinaus auch im Rahmen ei-
ner ersten, benutzergefiihrten Lernfahrt des Gerates
1 erstellt werden. Zufolge der hinterlegten Kartogra-
fie K und eines Scannens der Umgebung bevorzugt
mittels der Sensoranordnung 6 ist das Gerat 1 in der
Lage, die eigene Position in dessen Umgebung bzw.
in der Kartografie K eindeutig zu bestimmen und ge-
gebenenfalls auf einem Bildschirm 7, beispielsweise
ausgebildet als Touchscreen 8 einer Fernbedienung
9 fir das Gerat 1, anzuzeigen, dies weiter bevorzugt
innerhalb der zugleich auf dem Bildschirm 7 ange-
zeigten Kartografie K.
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[0063] Zur zweckm&Rigen Abreinigung der einzel-
nen Rdume R, bis Ry bzw. einzelner Bereiche (gege-
benenfalls Teilbereiche eines Raumes) besteht das
Bedurfnis das durch die Kartografie K dargestellte
Gesamtgebiet (vgl. Fig. 3) im Zuge der Kartierung
oder nach Abschluss der Kartierung in Teilbereiche
zu unterteilen, so dass insbesondere zufolge eines
vom Benutzer ausgeldsten Befehls ein solcher Teil-
bereich gezielt durch das Gerat anfahrbar und des-
sen Bodenbelag gegebenenfalls abreinigbar ist.

[0064] Zum Anlegen solcher Teilgebiete sind, wie
nachfolgend na&her beschrieben, unterschiedliche
Verfahren vorgesehen.

[0065] So wird gemal einer ersten Ausfihrungsform
(vgl. Fig. 4) die durch das Gerat im Zuge einer ers-
ten Orientierungsfahrt selbsttatig erstellte Kartografie
K des Gesamtgebietes G hinsichtlich der freien FI&-
chen gerateseitig anhand vorgegebener Algorithmen
analysiert, woraufhin das Gesamtgebiet G in Teilge-
biete T, bis T4 aufgeteilt wird, welche Teilgebiete T,
bis Tg zumindest anndhernd und weiter bevorzugt
gleiche Flachenmalle aufweisen. Entsprechend er-
folgt die Unterteilung geman einer fest vorgegebe-
nen Quadratmeterzahl, wobei diese Vorgabe bevor-
zugt gerateseitig einprogrammiert ist. In weiterer Aus-
gestaltung erfolgt die Vorgabe der festen Teilgebiet-
abmalie in Abhangigkeit von einer Analyse der Ge-
samtgebietabmalie, so dass beispielsweise bei ei-
ner Gesamtflache der sich aus den Rdumen R, bis
Re zusammensetzenden Wohnung W von beispiels-
weise 160 m? eine Aufteilung in Teilgebiete T, bis
T, von jeweils 20 m? ergibt und bei einer Gesamt-
flache der Wohnung W von beispielsweise 80 m? ei-
ne Unterteilung in Teilgebiete T, bis T,, von jeweils
10 m2. Darlber hinaus ist auch durch Benutzerein-
griff das Flachenmal} eines jeden Teilgebietes vor-
wahlbar, so beispielsweise mittels einer dem Gerat 1
zugeordneten Fernbedienung 9. So kann der Benut-
zer beispielsweise unter verschiedenen, gegebenen-
falls fest vorgegebenen Teilflachenmalien wahlen, so
weiter beispielsweise in 5 m2-Schritten.

[0066] Wie insbesondere aus der Darstellung in
Fig. 4 zu erkennen, ergeben sich zufolge der Auftei-
lung in gleich grofle Flachen Teilgebiete T, bis Tg,
welche nicht zwangslaufig nur einem Raum R, bis Rg
zugeordnet sind bzw. einen Raum R bis Rg vollstan-
dig abdecken. Vielmehr ergibt sich bei dem darge-
stellten Beispiel eine beispielhafte Unterteilung des
Raumes R, in drei gleich groRe Teilgebiete T, bis
T;, wobei die Rdume Rg und Rg durch ein gemeinsa-
mes Teilgebiet T abgedeckt ist. Das Teilgebiet T; er-
streckt sich Uber die gesamte Flache des flurartigen
Raumes R,, weiter teilweise einragend in die Flachen
der Rdume R, und R3, deren Restflachen zusammen
das Teilgebiet T, bilden.
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[0067] Eine alternative Mdglichkeit zur Aufteilung
des Gesamtgebietes G nach Erstellung der Kartogra-
fie K zeigt die Darstellung in Fig. 5. Hier erfolgt ei-
ne selbsttatige, gerateseitige Unterteilung der Flache
des Gesamtgebietes G nach entsprechender Analy-
se der Kartografie K zufolge Division durch einen vor-
gegebenen, gegebenenfalls anhand der vorgeschal-
teten Analyse angepassten oder durch den Benutzer
beispielsweise mittels der Fernbedienung 9 angege-
benen Divisor. In dem dargestellten Ausfuhrungsbei-
spiel ist die Flache des Gesamtgebietes G unterteilt
in acht gleich grof3e Teilgebiete T, bis Tg, wobei in
dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel der Raum Ry
teilflachenmafig aufgeteilt ist in einen, den Raum Rq
aufnehmenden und sich in den Raum Rg erstrecken-
den Teilbereich Tg sowie einen Teilbereich T, der
den flurartigen Raum R, sowie einen Teilbereich des
Raumes Rj abdeckt.

[0068] Auch kann eine Unterkartierung, d. h. das An-
legen von Teilgebieten, wahrend der Orientierungs-
fahrt zur Erstellung der Kartografie K erfolgen. So
ist in einer Ausfuhrungsform das Gerat 1 mit ei-
nem Bodenbelagssensor in Form eines taktilen Sen-
sors oder, wie weiter bevorzugt, in Form eines Ultra-
schallsensors versehen, der auf den Boden 2 gerich-
tet zur Analyse des jeweiligen Bodenbelages dient.
So fiihren Teppichbdden zu einem gegenliber Hart-
bdden wesentlich veranderten Reflexionssignal, so
dass das zufolge entsprechender Messung auf den
jeweiligen Bodenbelag zuriickgeschlossen werden
kann. Weiter alternativ, bevorzugt kombinativ hierzu
wird Uber eine entsprechende Sensorik der auf un-
terschiedlichen Bodenbelage sich einstellende Drift
des Gerates 1 bericksichtigt. Hierzu wird das Ge-
rat 1 in bevorzugter Ausgestaltung die Sensoranord-
nung 6, um tber diese die Soll-Strecke, beispielswei-
se bis zum Erreichen eines Hindernisses in Form ei-
ner Wand oder dgl., zu ermitteln. Zugleich wird tGber
eine weiter vorgesehene Sensorik die Umdrehung ei-
nes, weiter bevorzugt beider Verfahrrader 3 regis-
triert, zur Ermittlung der tatsachlich gefahrenen Ist-
Strecke. Dieses Merkmal andert sich bei unterschied-
lichen Bodenbelagen relativ stark. Hartbéden zei-
gen einen geringen Drift, Teppichboden hingegen ei-
nen demgegeniber erhdhten Drift von beispielswei-
se 10 cm in jede der mdglichen Bewegungsrichtun-
gen auf einen Meter gefahrene Strecke. Weiterhin un-
terscheiden sich unterschiedliche Teppichbdden wie-
derum deutlich anhand ihrer Vorzugsrichtung. Diese
ist in der Grundrissdarstellung gemaf Fig. 2 durch
die unterschiedlich ausgerichteten Pfeile 10 symboli-
siert.

[0069] So sindin dem dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel die RGume Rg und Rg mit einem Bodenbelag
Bs in Form eines Teppichbodens mit gleicher Pol-
richtung ausgelegt. Der Raum R, hingegen weist ei-
nen Bodenbelag B, in Form eines Hartbodens, bei-
spielsweise eines Laminatbodens auf, wahrend der
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Raum R, mit einem Bodenbelag B; in Form eines
sich wiederum zu einem Hart- oder Teppichboden un-
terscheidenden Korkboden ausgelegt ist. Ein Teilbe-
reich des Raumes R; sowie der gesamte Raum R;
sind in dem dargestellten Ausfihrungsbeispiel mit St-
einzeudfliesen oder dgl. ausgelegt. Die entsprechen-
den Bodenbelédge sind mit B, bezeichnet. Der Rest-
bereich des Raumes R, ist in dem dargestellten Aus-
fuhrungsbeispiel ausgelegt mit einem Bodenbelag B,
in Form eines Teppichbodens, wobei hier die Polrich-
tung (Pfeile 10) entgegengesetzt gerichtet ist zu der
des Bodenbelages Bs.

[0070] Der Wechsel der Bodenbelage und/oder der
Polrichtungen von insbesondere Teppichbdden wird
durch das Gerét 1 im Zuge der Erstellung der Karto-
grafie K zur Abteilung von Teilgebieten T, bis T4 ge-
nutzt, wobei zusammenhéngende Gebiete gleicher
Bodenbelage bzw. gleicher Rauigkeit und/oder Pol-
ausrichtung — weiter bevorzugt innerhalb eines de-
finierten Toleranzbereiches — zu einem Teilgebiet
zusammengefasst und abgespeichert werden (vgl.
Fig. 6 Teilbereich Tg der Rdume Rg und Rg).

[0071] Auch wird eine Analyse der vorab erstellten
Kartografie K hinsichtlich langer, sich in einer gemein-
samen vertikalen Ebene erstreckender Wande ana-
lysiert. So ist bevorzugt gerateseitig eine diesbezlg-
liche Minimal-Wandlange hinterlegt, so beispielswei-
se eine Minimal-Wandlange von 1 oder 2 m. Wird
zufolge entsprechender Berechnung unter Zuhilfe-
nahme hinterlegter Algorithmen ein Wandverlauf er-
kannt, der der Minimal-Wandlénge entspricht oder
diese Ubertrifft, wird diese als ,Jlange” Wand erkannt.
Alle erkannten ,langen” Wénde werden programm-
seitig elongiert, so dass sich entsprechend der Dar-
stellung in Fig. 7 anhand der strichpunktiert darge-
stellten Linien ein Raster ergibt, mittels welchem ei-
ne Unterteilung des Gesamtgebietes G in Teilgebiete
T, bis T5 vorgenommen wird. Ist der Abstand zwei-
er elongierter Linien ,Janger” Wande unterhalb ei-
nes vorgegebenen Mindestschwellwertes, beispiels-
weise unterhalb von 20 oder 10 cm, so wird eine der
Linien bei der Bereichsaufteilung ignoriert, so in dem
dargestellten Ausfihrungsbeispiel gemal Fig. 7 die
Linie L.

[0072] Weiter alternativ oder auch kombinativ zu den
vorbeschriebenen Lésungen betreffen die Fig. 8 bis
Fig. 10 ein Verfahren, bei welchem die vorab erstellte
Kartografie K des Gesamtgebietes G hinsichtlich der
freien Flachen analysiert wird und hiernach in die frei-
en Flachen vorgegebene geometrische Grundfiguren
11 bestmdglich eingepasst werden. Die Grundfigu-
ren 11 kénnen Quadrate und/oder Recht- und/oder
Dreiecke und/oder Kreise und/oder Ellipsen sein.
Das Einpassen der Geometrien bzw. Grundfiguren 11
wird bevorzugt unter Zuhilfenahme von Algorithmen
bewerkstelligt, die weiter bevorzugt auf Potenzialkar-
ten arbeiten.
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[0073] Um eine Potenzialkarte P zu erstellen, wer-
den zunéchst alle in der Kartografie K hinterleg-
ten Hindernisse, so insbesondere Wéande identifiziert.
Diese Hindernisse erhalten das niedrigste Potenzi-
al Po. Hiernach folgend werden alle angrenzenden
Felder mit einem nachsthéheren Potenzial P, belegt.
Dieser Schritt wiederholt sich so lange, bis alle Felder
geflllt sind (vgl. Fig. 8). Es ergeben sich in der in den
Fig. 8 bis Fig. 10 dargestellten Kartografie K insge-
samt 6 unterschiedliche Potenziale P, bis P, wobei
ausgehend von den Hindernissen (Wande, gegebe-
nenfalls mit kartografierte Hindernisse wie Schranke
oder dgl.) sich das Potenzial, je gréRer der Abstand
des Feldes von diesem ist, erhoht.

[0074] Diese Potenziale P bis P5 werden analysiert,
woraus sich die generelle Aussage ergibt, dass je ho-
her das Potenzial ist, desto gréfer ist die umgeben-
de freie Flache. Diese Analyse wird erfindungsgemaf
genutzt zur Aufteilung in Teilgebiete T, bis T4. So wird
zunachst wie in Fig. 9 schematisch dargestellt, um
das héchste Potenzial P5 herum eine moglichst grolRe
Grundfigur 11 eingepasst, wobei die Wahl der Grund-
figur 11 abhangig ist vom umfangsmafigen Verlauf
der Wande bzw. Hindernisse. So ist gemaf der Dar-
stellung in Fig. 9 zugeordnet dem Bereich hdchs-
ten Potenzials P ein Quadrat groRtmadglicher Aus-
dehnung eingepasst. Hiernach wird die Potenzialkar-
te P in einem nachsten Schritt neu erzeugt ohne die
bereits identifizierte Flache des Teilgebietes T, zu
berticksichtigen. Ein entsprechendes Ergebnis zeigt
die Darstellung in Fig. 9. Die vorbeschriebene Analy-
se der Potenziale und Anpassung mdglichst grof3fla-
chiger Grundfiguren 11 wiederholt sich so lange, bis
die gesamte Kartografie K abgedeckt und in entspre-
chende Teilbereiche T, bis T, anhand geometrischer
Grundfiguren 11 aufgeteilt ist.

[0075] Ein weiteres Merkmal zur Unterteilung des
Gesamtgebietes G in Teilgebiete sind, die Rdume
untereinander verbindende Turdurchbriiche 12. Hier-
zu wird in einem Verfahren die vorab erstellte Karto-
grafie K hinsichtlich etwaig vorhandener und zu er-
fassender Tiardurchbriiche 12 analysiert, dies wei-
ter anhand typischer grundrissmaRiger Erstreckungs-
malen derartiger Turdurchbriiche 12 bzw. vorgese-
hener Tlrzargen. Turdurchbriche 12 bzw. Tlrzargen
haben in der Regel typische, normierte Tlrbreiten a
zwischen 60 und 100 cm, weiter beispielsweise 61
cm, 73,5 darliber hinaus auch typische Tirtiefen b in
Durchgangsrichtung zwischen 10 und 50 cm. Diese
typischen, gegebenenfalls normierten Male bezig-
lich Tirbreiten a und Tirtiefen b sind in einem gerate-
seitigen Speicher hinterlegt und dienen dem Abgleich
mit aus der erstellten Kartografie K extrahierten geo-
metrischen Objekten O mittels Mustererkennung, wo-
zu ein entsprechend vorgesehener Algorithmus ge-
zielt nach solchen Objekten innerhalb der Kartografie
K sucht. Ein solches Objekt O, welches auf einen Tir-
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durchbruch 12 riickschliel3en Iasst, ist in Fig. 3 bei-
spielhaft gekennzeichnet.

[0076] Anhand der zufolge Analyse erkannten Tr-
bereiche bzw. Tlrdurchbriiche 12 wird das Gesamt-
gebiet G in Teilgebiete T, bis T gemal der Darstel-
lung in Fig. 11 aufgeteilt.

[0077] Eine weitere Mdglichkeit zur Aufteilung des
Gesamtgebietes G in Teilgebiete unter Bertiicksichti-
gung von Turdurchbriichen 12 besteht in der Erken-
nung von Tlrschwellen 13. Diese sind insbesondere
im Altbaubereich im Bereich eines Tirdurchbruches
12 bodenseitig angeordnet, stellen entsprechend ei-
ne Erhebung gegeniiber dem Boden 2 dar.

[0078] Das Gerat 1 ist bevorzugt bodenseitig des
Chassis, weiter bevorzugt in tblicher Verfahrrichtung
r einem stirnseitigen Bereich des Gerates 1 zuge-
wandt, mit einem Bodenabstandssensor 14 verse-
hen. In Fig. 12 ist eine solche Anordnung dargestellt,
wobei hier als Bodenabstandssensor 14 ein Ultra-
schallsensor dient. Dessen Signal ist nach unten in
Richtung auf dem Boden 2 gerichtet, wobei zufol-
ge Laufzeitmessung des Signals der Abstand ¢ zwi-
schen Bodenabstandssensor 14 und Oberflache des
Bodens 2 ermittelbar ist.

[0079] Im Zuge einer Orientierungsfahrt und damit
einhergehender Erstellung der Kartografie K (iber-
fahrt das Gerat 1 bei einem Durchfahren durch einen
Tardurchbruch 12 eine Tarschwelle 13, welche Tur-
schwelle 13 zufolge des liber. den Bodenabstands-
sensor 14 ermittelten verringerten Abstandes c' er-
kannt wird. Bevorzugt ist diesbezlglich weiter, dass
insbesondere hinsichtlich des Differenzmalies zwi-
schen dem Abstand ¢ zwischen Bodenabstandssen-
sor 14 und Boden 2 und c' zwischen Bodenabstands-
sensor 14 und Oberflache der Turschwelle 13 ein
Mindestschwellwert hinterlegt ist, so dass beispiels-
weise Differenzen im Ubergang von einem hochflo-
rigen Teppichboden auf einen Hartboden keine Be-
ricksichtigung finden. So ist beispielsweise ein Min-
destschwellmal (Differenz zwischen c und c¢') von 10
oder 15 mm vorgegeben.

[0080] Dartiber hinaus kann auch die in Durchfahrt-
richtung betrachtete Tiefe der Turschwelle 13 zum Er-
kennen eines Turdurchbruches 12 Berucksichtigung
finden. Hierzu sind bevorzugt in dem Geréat typische
Turtiefen b hinterlegt. Entspricht das Differenzmaf}
(vertikale Hohe der Turschwelle 13) sowie das Mal}
der Schwellentiefe — gegebenenfalls unter Berilick-
sichtigung von Toleranzen —den hinterlegten Werten,
so wird selbsttatig durch das Gerat 1 ein Turdurch-
bruch 12 erkannt, woraufhin ein Abschluss des zu-
vor durchfahrenden Teilgebietes und ein Anlegen ei-
nes neuen Teilgebietes selbsttatig erfolgt. Die Tur-
schwellentiefe in Verfahrrichtung wird beispielsweise
anhand einer Abstandsmessung mittels einer Sen-
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soranordnung 6 ermittelt, alternativ unter Nutzung ei-
nes Radsensors zur Erfassung des Verfahrweges
zwischen der Registrierung einer Erhebung zum An-
fang einer Turschelle 13 und einer Absenkung zum
Ende der Turschwelle 13.

[0081] Alternativ oder auch kombinativ zu der vor-
beschriebenen Lésung ist das Gerat 1 weiter geman
der Darstellung in Fig. 13 mit einem Ultraschallsen-
sor 15 zur Erfassung der Deckenhdhe d versehen.
Dieser Ultraschallsensor 15, alternativ Infrarotsensor,
ist in dem dargestellten Ausflihrungsbeispiel ober-
seitig der Geratehaube 5 angeordnet, wobei dessen
Messstrahl nach vertikal oben gerichtet ist. Mittels ei-
ner Laufzeitmessung ist auf den vertikalen Abstand
zur Decke 16 zuriickzuschlieRen. Diese Messung der
Deckenhdhe d erfolgt bevorzugt im Zuge der Orien-
tierungsfahrt zum Anlegen der Kartografie K, wobei
im Zuge des Verfahrens des Geréates 1 in Verfahrrich-
tung r signifikante Anderungen in der Deckenhéhe d
erfasst werden. So verringert sich die Deckenhéhe
d' im Bereich eines Turdurchbruches 12 um ein si-
gnifikantes Mal} von beispielsweise 30 bis 80 cm ge-
genuber der urspriinglichen Deckenhdhe d. Dieses
verringerte Deckenmal’ d' Iasst auf einen Tirdurch-
bruch 12 schliel3en, woraufhin das Gerat 1 im Zuge
der Kartografierung selbsttatig den zuvor durchfah-
renden Teilbereich abschlielt und einen neuen Teil-
bereich anlegt.

[0082] Die Deckenhdhenermittlung erfolgt in weiter
bevorzugter Ausgestaltung in Kombination mit einer
Messung des Verfahrweges innerhalb der Zone ver-
ringerten Deckenhdhe d', welcher ermittelte Verfahr-
weg der Tirtiefe b entspricht. Liegt dieses ermittelte
Mal b im Wertebereich im Gerat 1 hinterlegter Tr-
tiefenmale, ist dies weiter ein Indiz fir das Durch-
schreiten eine Tudrdurchbruches 12.

[0083] Weiter wird eine Unterteilung des Gesamt-
gebietes G anhand vorbestimmter Gegenstande 17,
wie weiter beispielsweise Turklinken vorgenommen.
Im Falle der Erfassung von Tirklinken 18 erfolgt ei-
ne entsprechende Auswertung gegebenenfalls kom-
binativ zu einer der vorbeschriebenen Lésungen zum
Erkennen von Turdurchbrichen 12.

[0084] Das Gerat 1 ist hierzu mit einem Bilderken-
nungssystem versehen, beinhaltend eine elektroni-
sche Kamera 19 sowie eine gerateinterne Auswerte-
einheit. Mittels dieser visuellen Detektionseinheit und
entsprechender Bildverarbeitungsalgorithmen, sowie
einer hinterlegten Datenbank aller zu beriicksichti-
gender und bekannter Gegenstande 17, insbesonde-
re Turklinken 18, kdnnen diese als charakteristisches
Merkmal zur Bereichserkennung, insbesondere zur
Erkennung von Tirdurchbrichen 12, genutzt wer-
den, weiter zur selbsttatigen Aufteilung des Gesamt-
gebietes G in Teilgebiete. Der durch die Kamera 19
im Zuge des Verfahrens des Gerates 1 erfasste Be-
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reich bzw. das Abbild A dieses Bereiches wird stén-
dig mit den hinterlegten Informationen in der Daten-
bank verglichen. Wird so in dem dargestellten Aus-
fuhrungsbeispiel eine Tirklinke 18 erkannt, ist dies
fur das Gerat 1 ein Indiz fir einen zumindest be-
nachbarten Turdurchbruch 12, so dass dieser weiter
beispielsweise im Zuge der weiteren Orientierungs-
fahrt bei einem entsprechend Durchfahren auch er-
kannt und erfasst wird, auch wenn dieser gegebenen-
falls nicht den Ublichen, bevorzugt hinterlegten Ma-
Ren hinsichtlich der Turbreite und Turtiefe, gegebe-
nenfalls TUrhdhe entspricht.

[0085] Ein weiteres Kriterium fiir das Erkennen eines
neuen Teilgebietes bietet weiter bevorzugt die Aus-
wertung von Helligkeits- und/oder Farbinformationen.
Das Geréat kann hierbei unter Zuhilfenahme entspre-
chender Sensorik eine Helligkeit- und/oder Farbmes-
sung insbesondere des in Verfahrrichtung vor dem
Gerat 1 liegenden Bereiches vornehmen. Dies wei-
ter bevorzugt sowohl hinsichtlich des Bodens 2 als
auch der angrenzenden Wande und/oder etwaiger
Tarzargen oder dgl. Hierbei wird stets Uberprift, ob
eine signifikante Veranderung hinsichtlich der Hel-
ligkeits- und/oder Farbmesswerte vorliegen, wobei
ausgenutzt wird, dass sowohl Bodenbelage als auch
Waénde, dariber hinaus auch Tirzargen oder dgl.
in verschiedenen Raumen hinsichtlich der Lichtrefle-
xion und/oder hinsichtlich der Farbe unterschiedlich
sind.

[0086] Ist eine Fernbedienung 9 fiir das Geréat 1 vor-
gesehen, so weist dieses bevorzugt einen Bildschirm
7 auf, insbesondere zur Anzeige der vom Gerat 1 zur
Fernbedienung 9 tGbermittelten Kartografie K mit Be-
reichsgrenzen BG zur Differenzierung der Teilgebiete
T4 bis Tg. In dem in Fig. 16 dargestellten, schemati-
schen Beispiel ist eine Kartografie K mit Teilgebieten
entsprechend der Ausfiihrung in Fig. 5 dargestellt.

[0087] Weiter wird innerhalb der Kartografie K die
momentane Position des Gerates 1 angezeigt, so
dass der Benutzer visuell Uber den momentanen
Standort des Gerates informiert ist.

[0088] Mittels gegebenenfalls weiter vorgesehener
Taster 20 sind Uber die Fernbedienung 9 Befehle an
das Gerat 1 Ubermittelbar, so beispielsweise Befeh-
le zum Heranrufen, Starten oder Stoppen einer Rei-
nigungsarbeit oder dgl. Weiter kann, insbesondere
bei einer Ausfiihrung des Bildschirms 7 als Touch-
Screen 8 ein Order des Gerates 1 in einen bestimm-
ten Raum bzw. in ein bestimmtes Teilgebiet unmittel-
bar Giber den Bildschirm 7 erfolgen, wozu beispiels-
weise dem Benutzer ein Touch-Pen 21 zur Verfligung
steht.

[0089] Mittels eines solchen Touch-Pens 21 ist in ei-
ner Weiterbildung des Erfindungsgegenstandes auch
eine nachtragliche Manipulation der vom Gerat 1
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selbsttatig erstellten Teilgebiete durch den Benutzer
mdglich, so insbesondere zufolge Verschiebung der
durch die Trennungslinie TL dargestellten Bereichs-
grenzen BG. So ist beispielsweise die anhand eines
vorgegebenen Algorithmus vorgenommene Auftei-
lung des Raumes Rj in zwei, jeweils einem benach-
barten Raum zugeordnete Teilgebiete T; und Tg un-
erwlnscht. Der Benutzer erfasst mittels des Touch-
Pens 21 die, den Raum R; trennende Bereichsgrenze
BG und zieht diese in eine gewlinschte Position, dies
weiter unter entsprechender Verringerung der Flache
des Teilgebietes Tg und entsprechender VergrofRe-
rung des Teilgebietes T,. Auch ist in diesem Zusam-
menhang das Anlegen einer neuen Bereichsgrenze
BG mdglich, um so weiter in dem dargestellten Aus-
fihrungsbeispiel dem Raum R; ein gesondertes Teil-
gebiet zuzuordnen. Jede Anderung der Bereichszu-
ordnungsgrenzen wird bevorzugt abgespeichert, so
dass diese bei einer nachsten Inbetriebnahme des
Geréates wieder vorliegen.

[0090] Anhand der Fig. 17 bis Fig. 20 wird nach-
stehend eine weitere Verfahrensweise zur Untertei-
lung eines Gesamtgebietes in Teilbereiche beschrie-
ben. Der in Fig. 17 dargestellte Grundriss einer Woh-
nung W zeigt im dargestellten Raum R, (beispiels-
weise ein Wohnraum) einen baulich nicht eindeutig
abgeteilten Essbereich R;' auf. Eine optische, jedoch
fur die Sensorik des Gerates 1 nicht als solche er-
kennbare Andeutung einer Trennung der beiden Be-
reiche des Raumes R, ist durch eine in den Raum
einragende, gekirzte Wandscheibe 22 und eine dar-
an anschlielende Treppe 23 gegeben.

[0091] Mittels der vorbeschriebenen Sensorik er-
stellt das Gerat 1 eine wie in Fig. 18 dargestellte Ge-
samtkarte G, welche bereichs- und raumubergreifend
die Flachenbegrenzungen — hier entsprechend auch
definiert durch die Wandscheibe 22 und die Treppe
23 — darstellt.

[0092] Eine Unterteilung der Gesamtkarte G in Teil-
gebiete kann nach einem oder mehreren der vor-
beschriebenen Verfahren durchgefiihrt werden. Al-
ternativ oder auch kombinativ hierzu ist weiter vor-
gesehen, dass die erstellte Gesamtkarte G mit in
einem bevorzugt nicht flichtigen Speicher des Ge-
rates 1 und/oder einer Fernbedienung 9 abgeleg-
ten und somit vorgegebenen Grundrissen GR ver-
glichen wird. Ein solcher vorgegebener, abgelegter
Grundriss GR ist in Fig. 19 dargestellt. Auch wenn
dieser von den Flachenabmessungen bzw. von den
Langen-/Breitenverhaltnissen der Einzelflachen nicht
zwingend identisch mit denen der erstellten Gesamt-
karte G ist, ist zufolge einer festgestellten Ahnlichkeit
zu einem solchen Standardgrundriss GR eine selbst-
tatige Unterteilung der Gesamtkarte G durchfiihrbar,
dies weiter unter Nutzen von in dem Standardgrund-
riss GR hinterlegten Vorgabe-Bereichsgrenzen BG'.
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[0093] So ist in dem dargestellten Ausfiihrungsbei-
spiel insbesondere eine Ahnlichkeit in der Aufteilung
des in Fig. 17 mit R, dargestellten Raumes zufolge
entsprechender Auswerteverfahren erkennbar, dies
weiter zufolge des Verlaufs der Vorgabe- Bereichs-
grenze BG' in dem hinterlegten Grundriss GR. Ent-
sprechend erfolgt eine Unterteilung der Gesamtkarte
G gemal der Darstellung in Fig. 20 in Teilgebiete T,
bis T5, wobei der Teilbereich T, den Essbereich R,'
gemal der Darstellung in Fig. 17 umfasst, dies wei-
ter unter Verlangerung des Verlaufs der Wandschei-
be 22 und Anlage einer hierzu senkrecht verlaufen-
den Bereichsgrenze BG.

[0094] Der Vergleich mit vorgegebenen, bevorzugt
in einem Speicher abgelegten Standardgrundrissen
bezieht sich nicht zwingend nur auf Gesamtgrund-
risse, wie dies beispielhaft anhand der Fig. 17 bis
Fig. 20 dargestellt ist, sondern dariber hinaus be-
vorzugt auch auf Teilgrundrisse, weiter insbesonde-
re auf architekturtypische Ausgestaltungen, wie bei-
spielsweise Teilgrundrisse mit Erkern oder Winter-
garten. So ist gemafl dem Ausflhrungsbeispiel in den
Fig. 21 bis Fig. 23 eine Gesamtkarte G erstellt, mit ei-
nem Raum R, dem bevorzugt barrierefrei und weiter
bevorzugt frei von Teilbereichsgrenzen markieren-
den Trennwéanden ein Wintergartenbereich (Raum
R{") zugeordnet ist. Ein Abgleich der bevorzugt in ei-
nem Speicher abgelegten Grundrisse GR fihrt zur
Feststellung einer Ahnlichkeit zu einem Grundriss GR
gemal Fig. 22. Wenngleich hier der vergleichbare,
ausgestellte Bereich grundrissmaRig nicht exakt dem
Grundriss des im Zuge der Gesamtkartierung erfass-
ten Raumbereiches R,' entspricht, so ist doch eine
Ahnlichkeit vorhanden. Die in dem entsprechenden
Grundriss GR vorgegebene Bereichsgrenze BG' wird
zur Unterteilung der Gesamtkarte G in Teilgebiete T,
und T, in die Kartografie K ibernommen.

[0095] Alle offenbarten Merkmale sind (fiir sich)
erfindungswesentlich. In die Offenbarung der An-
meldung wird hiermit auch der Offenbarungsin-
halt der zugehdrigen/beigefiigten Prioritatsunterla-
gen (Abschrift der Voranmeldung) vollinhaltlich mit
einbezogen, auch zu dem Zweck, Merkmale dieser
Unterlagen in Anspriiche vorliegender Anmeldung
mit aufzunehmen. Die Unteranspriiche charakterisie-
ren in ihrer fakultativ nebengeordneten Fassung ei-
genstandige erfinderische Weiterbildung des Stan-
des der Technik, insbesondere um auf Basis dieser
Anspriiche Teilanmeldungen vorzunehmen.

Bezugszeichenliste

Gerat

Boden
Verfahrrad

Birste
Geratehaube
Sensoranordnung
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7 Bildschirm
8 Touch-Screen
9 Fernbedienung
10 Pfeil
1" Grundfigur
12 Tlrdurchbruch
13 Tlrschwelle
14 Bodenabstandssensor
15 Ultraschallsensor
16 Decke
17 Gegenstand
18 Tarklinke
19 Kamera
20 Taster
21 Touch-Pen
22 Wandscheibe
23 Treppe
A Abbild
B, bis Bs Bodenbelag
BG Bereichsgrenze
BG' Vorgabe-Bereichsgrenze
G Gesamtkarte
GR Grundriss
K Kartografie
Lo Linie
(0] Objekt
P Potenzialkarte
P, bis Pg Potenzial
R, bis Rg Raum
T, bis Tg Teilgebiet
TL Trennungslinie
w Wohnung
a Tlrbreite
b Tlrtiefe
c Abstand
c' Abstand
d Deckenhohe
d' Deckenhohe
r Verfahrrichtung
X Achse
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Orientierung eines selbsttétig
verfahrbaren Gerétes (1), insbesondere eines Reini-
gungsgerates zur Reinigung eines Bodens (2) wie ein
Saug- und/oder Kehrroboter, wobei das Gerat (1) zu-
mindest selbsttatig eine Kartierung eines Gesamtge-
bietes (G) beispielsweise durch Rundum-Abstands-
messung vornimmt, dadurch gekennzeichnet, dass
das Geréat (1) danach eine selbsttatige Unterteilung
des Gesamtgebietes (G) in Teilgebiete (T, bis Tg) vor-
nimmt.

2. Verfahren zur Orientierung eines selbsttatig
verfahrbaren Gerates (1), insbesondere eines Reini-
gungsgerates zur Reinigung eines Bodens wie ein
Saug- und/oder Kehrroboter, wobei das Gerat (1) ei-
ne Kartierung eines Gesamtgebietes (G) beispiels-
weise durch Rundum-Abstandsmessung vornimmt,
dadurch gekennzeichnet, dass im Zuge der Kartie-
rung des Gesamtgebietes (G) zugleich eine selbstta-
tige Unterteilung in Teilgebiete (T, bis Tg) vorgenom-
men wird.

3. Verfahren nach einem oder mehreren der vor-
hergehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Unterteilung in
Teilgebiete entsprechend einer vorbestimmten Fla-
chengroRe eines Teilgebietes (T, bis Tg) vorgenom-
men wird.

4. Verfahren nach einem oder mehreren der vor-
hergehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Unterteilung in
Teilgebiete im Hinblick auf unterschiedliche Boden-
belédge (B; bis Bs) vorgenommen wird.

5. Verfahren nach einem oder mehreren der vor-
hergehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die Unterteilung in
Teilgebiete anhand geometrischer Grundfiguren (11)
wie Quadrate und/oder Recht- und/oder Dreiecke
und/oder Kreise vorgenommen wird und/oder bevor-
zugt, dass eine bestimmte Grofe der geometrischen
Grundfigur (11) aus einer erfassten Raumgrenze ab-
geleitet wird.

6. Verfahren nach einem oder mehreren der vor-
hergehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass nach Erfassen des
Gesamtgebietes (G) Teilgebiete (T, bis Tg) gleicher
GroRe durch Division durch eine vorgegebene Zahl
bestimmt werden und/oder bevorzugt, dass die vor-
gegebene Zahl im Hinblick auf die erfasste Gesamt-
flache vorbestimmt variabel ist.

7. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass der zwischen zwei gegenuberliegenden Wan-
den gemessene Abstand mit vorgegebenen Werten,

2012.01.05

die einer Turbreite (a) entsprechen, verglichen wird,
zur Bestimmung eines Flachenbereiches als Tirbe-
reich.

8. Verfahren nach Anspruch 7 oder insbesondere
danach, dadurch gekennzeichnet, dass die erfassten
Werte des Flachenbereiches sowohl hinsichtlich des
Abstandes der gegentiberliegenden Wande wie auch
einer bodenparallelen Lange (b) der Wande zur Be-
stimmung des Flachenbereiches als Turbereich her-
angezogen werden.

9. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass mittels eines Bodenabstandssensors (14) er-
fasste Unterschiede in der Bodenhdéhe mit vorgege-
benen Werten, die einer Turschwelle (13) entspre-
chen, verglichen werden, zur Bestimmung eines Fla-
chenbereiches als Turbereich.

10. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass ein Abstand (d, d') zur Decke (16) gemessen
wird.

11. Verfahren nach Anspruch 10 oder insbeson-
dere danach, dadurch gekennzeichnet, dass eine si-
gnifikante Anderung der erfassten Deckenhéhe (d, d')
zur Bestimmung einer Bereichsgrenze (BG) beriick-
sichtigt wird.

12. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Helligkeits- und/oder Farbmessung vorge-
nommen wird und ein signifikanter Unterschied in
der Helligkeit und/oder in dem Farbkontrast zur Be-
stimmung einer Bereichsgrenze (BG) herangezogen
wird.

13. Verfahren nach Anspruch 12 oder insbesonde-
re danach, dadurch gekennzeichnet, dass der Hellig-
keitswert und/oder der Farbkontrast eines Bodens (2)
und/oder einer Wand berucksichtigt wird.

14. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass zuséatzlich mittels einer Kamera (19) erfasste Bil-
der (A) von im Raum befindlicher Gegenstande (17)
ausgewertet werden, zur Erkennung von Gegenstan-
den (17) wie beispielsweise Tirklinken (18) anhand
einer Bilddatenbank und/oder zur Erkennung von ty-
pischen Strukturen wie etwa winklig im Raum stehen-
der Wande als Turen.

15. Verfahren nach Anspruch 14 oder insbesonde-
re danach, dadurch gekennzeichnet, dass ein erfass-
ter typischer Gegenstand (17) wie eine Tur und/oder
eine Turklinke (18) zur Bestimmung eines Teilgebie-
tes (T4 bis Tg) herangezogen wird.
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16. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruches 1, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Drifterkennung vorgenommen wird und
dass ein signifikanter Wechsel in der erfassten Drift
zur Teilbereichsbegrenzung herangezogen wird.

17. Verfahren nach den Merkmalen des Oberbe-
griffs des Anspruchs 1 oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass das Gesamtgebiet
(G) mit einem vorgegebenen Grundriss (GR) vergli-
chen wird und eine Unterteilung des Gesamtgebietes
(G) in Teilgebiete entsprechend einer durch den vor-
gegebenen Grundriss (GR) gegebenen Unterteilung
vorgenommen wird.

18. Verfahren nach einem oder mehreren der vor-
hergehenden Anspriiche oder insbesondere danach,
dadurch gekennzeichnet, dass die vom Geréat (1) be-
stimmten Teilgebiete auf einem Bildschirm (7) ange-
zeigt werden und/oder bevorzugt, dass der Nutzer
des Geréates (1) aus den dargestellten Teilgebieten
(T4 bis Tg) eine Auswahl hinsichtlich eines oder meh-
rerer Teilgebiete vornehmen kann und/oder bevor-
zugt, dass der Nutzer des Gerates (1) beispielswei-
se mittels eines Touch-Screens (8) dargestellte Be-
reichsgrenzen (BG) zur Anderung der Teilgebiete (T,
bis Tg) verdndern kann.

19. Selbsttatig verfahrbares Geréat (1), insbeson-
dere Reinigungsgerat zur Reinigung eines Bodens
(2) wie ein Saug- und/oder Kehrroboter, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Gerat (1) einen Sensor (15)
aufweist, zur Erfassung der Hohe (d) einer Raumde-
cke (16).

Es folgen 13 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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