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Verfahren und Reinigungsgeriit zum Reinigen eines Wasserbeckens.
@ Das Reinigungsgerit, das mit durch Lenkkupplungen
(6, 7) gesteuerte Raupen (2, 3) ausgeriistet ist, wird
durch eine Regelvorrichtung auf seinem Kurs geregelt, die 3
einen Kursregler (14) mit einem Kompass (15) als Kurs- 19 17 I ” T 5, m rhrm |
messwertgeber, ein Einstellgerit (17) fiir den Kurssollwert, %0 i e [ L] ' )
einen Vergleicher zur Fehlerbestimmung zwischen Kurs- — _’7
messwert und Kurssollwert und ein Stellglied (8) umfasst. 18 |{; [
Das Stellglied (8) betatigt dem Raupenfahrwerk zugeord- 21 i
nete Lenkkupplungen (6, 7) und korrigiert damit den im 8 |
Regler (14) festgesteliten Kursfehler. Zum Ubergang von | T — 4
einer Fahrbahn auf die benachbarte Fahrbahn fiihrt das 15 16 1)1‘_ 22 ‘ 5
Reinigungsgerit eine Schriigfahrt aus, die durch Anderung A ’I -6
des Kurssollwertes um einen bestimmten Winkel mittels ~ !
. . . - : A 11"‘1_1.;’!."IIH'|I AN ~12
des Einstellgerites (17) erreicht wird. Nach einer bestimm
ten Zeit wird der Kurssollwert in entgegengesetzter Rich- 2

tung wieder um denselben Betrag gedndert, so dass das
Reinigungsgerit parallel zur durchfahrenen Fahrbahn zu-
riickfihrt. Durch Einstellung des Winkels fiir die Schrag-
fahrt und die Dauer der Schrégfahrt kann die Lage der
neuen Fahrbahn im Gegensatz zu bekannten Reinigungs-
gerédten unabhéngig von den Dimensionen des zu reinigen-
den Wasserbeckens gewihlt werden.
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1. Verfahren zum Reinigen eines Wasserbeckens (23) mit-
tels eines unter Wasser einsetzbaren Reinigungsgerites, des-
sen Fahrantrieb (4) zur Einhaltung einer bestimmten Fahr-
bahn und Anderung derselben gesteuert wird, dadurch
gekennzeichnet, dass der Kurs der Fahrbahn (I, IT) durch ein
auf den Fahrantrieb (4) wirkende Regelvorrichtung eingehal-
ten wird, durch deren jeweilige Filhrungsgrdsse ein erster

Kurs laufend eingestellt und als Fiihler zum Messen des Kur-
ses ein Kursmessgerit (15) eingesetzt wird, und dass bei Kon-

takt des Reinigungsgerites mit einer Wand (25) oder einem

andern Hindernis eine Umkehr der Fahrtrichtung vorgenom-

men wird, wobei ein gegeniiber dem ersten Kurs um einen
eingestellten Winkel (a) geidnderter zweiter Kurs wihrend
einer eingestellten ersten Zeitdauer eingehalten wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass der zweite Kurs erst nach Ablauf einer eingestellten
zweiten Zeitdauer nach erfolgter Fahrrichtungsumkehr, vor-
zugsweise selbsttitig, eingestellt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nach Ablauf der ersten Zeitdauer der erste
Kurs, vorzugsweise selbsttitig, eingestellt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,

dass der Ubergang von dem ersten zu dem zweiten Kurs und/

oder umgekehrt bei Stillstand des Reinigungsgerites vorge-
nommen wird.

5. Reinigunigsgerit zur Durchfiihrung des Verfahrens nach
einem der Anspriiche 1 bis 4, dessen Fahrantrieb ein Raupen-

fahrwerk aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass auf dem
Chassis (1) des Reinigungsgerites ein Kursregler (14) mit
einem Kursmessgerit (15) als Kursmesswertgeber, ein Ein-
stellgerit (17) fiir den Kurssollwert, ein Vergleicher zur Feh-

lerbestimmung zwischen Kursmesswert und Kurssollwert und

ein Stellglied (8) zur Betitigung von je einer dem Antrieb
einer Raupe (2, 3) des Raupenfahrwerkes zugeordneten Lenk
kupplung (6, 7) angeordnet sind, wobei dem Einstellgerit (17
ein Zeitgeber (19) und/oder eine manuelle Betétigung (21)
zugeordnet ist.

6. Reinigungsgerit nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Kursmessgerit (15) auf einem, am Chassis
(1) abgestiitzten Trager (28) aufgesetzt ist.

7. Reinigungsgerit nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Triiger (28) h6heneinstellbar, z.B. als Tele-
skopmast (29), ausgebildet ist.

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Reinigen eines
Wasserbeckens mittels eines unter Wasser einsetzbaren Reini
gungsgerites, dessen Fahrantrieb zur Einhaltung einer
bestimmten Fahrbahn und Anderung derselben gesteuert
wird, und ein Reinigungsgerit zur Durchfiihrung dieses Ver-
fahrens.

Zur Reinigung von Wasserbecken, insbesondere
Schwimmbecken, ist es bekannt, Reinigungsgerite einzuset-
zen, mit denen die Reinigung des Beckenbodens und gegebe-
nenfalls der Beckenwinde durchgefiihrt werden kann, wobei
die Geritebedienung ausserhalb des Wasserbeckens erfolgt.
Grundsitzlich ist es mdglich, ein solches Reinigungsgerit so

laufend zu steuern, dass Fahrbahn um Fahrbahn zuriickgelegt

wird, bis die gesamte Flidche des Beckenbodens iiberfahren
und gereinigt ist. Bekannt sind Vorrichtungen, mit denen sol-
che Reinigungsgerite selbsttitig eingesetzt werden konnen.
Hierzu weist ein bekanntes Reinigungsgerit eine Fiihler-
stange auf, die bei Kontakt mit der Beckenwand oder einem
Hindernis die Fahrtrichtungsumkehr des Gerites vornimmt
und gleichzeitig einen neuen Kurs einschligt. Das Gerit

bewegt sich dann auf seinem neuen Kurs, bis die nichste
Fahrtrichtungsumkehr und Richtungsidnderung erfolgt. Nach-
teilig ist hierbei, dass bei diesem Gerit kein systematisches
Abfahren des Beckenbodens stattfindet. Das Gerét fahrt

5 kreuz und quer iiber den Beckenboden und es ist moglich,
dass die einen Flichenteile des Beckenbodens mehrmals und
die andern Flichenteile iiberhaupt nicht befahren werden.

Bei einem anderen bekannten Gerdt muss fiir einen auto-
matischen Betrieb die Fiihlerstange bzw. miissen die Fiihler-

10 stangen je nach der Grosse des Wasserbeckens in einem
bestimmten Winkel eingestellt werden, so dass nach Zuriick-
legen einer Fahrbahn bei der Riickwirtsfahrt eine Schrigfahrt
erfolgt, worauf die ndchste Parallelfahrt zur ersten Fahrbahn
abgefahren wird. Abgesehen davon, dass die Schragfahrt

15 nicht gesteuert wird und deshalb durch Unebenheiten od. dgl.
beeinflusst werden kann, werden gewisse Flidchenteile am
Anfang und am Ende der Fahrbahn zweimal iiberfahren.
Damit eine vollstindige Reinigung des Beckenbodens
gewiihrleistet ist, ist trotz der selbsttdtigen Umsteuerung und

20 Schriigfahrt eine Uberwachung dieses Geriite erforderlich.

Bei einem weiteren bekannten Geriit ist zwar der Ablauf
der einzelnen, selbsttitig zu erfolgenden Teiloperationen bei
der Fahrtrichtungsumkehr und bei der Richtungsidnderung
durch einen Mikroprozessor festgelegt, doch ist die Einhal-

25 tung eines Kurses auch in diesem Fall nicht gewihrleistet und
das Gerit kann deshalb durch Hindernisse aus dem Kurs
gebracht werden.

Hier setzt die Erfindung ein, der die Aufgabe zugrunde-
liegt, ein Verfahren der eingangs beschriebenen Art so auszu-

30 gestalten, dass die gesamte Bodenfliche eines Wasserbeckens
zuverldssig und mit einem Minimum an Fahrten befahren
und damit gereinigt werden kann.

Diese Aufgabe wird gemiss der Erfindung dadurch
geldst, dass der Kurs der Fahrbahn durch eine auf den Fahr-

35 antrieb wirkende Regelvorrichtung eingehalten wird, durch
deren jeweilige Fiihrungsgrosse ein erster Kurs laufend einge-
stellt und als Fiihler zum Messen des Kurses ein Kursmessge-
rit eingesetzt wird, und dass bei Kontakt des Reinigungsgeri-
tes mit einer Wand oder einem anderen Hindernis eine

40 Umkehr der Fahrtrichtung vorgenommen wird, wobei ein
gegeniiber dem ersten Kurs um einen eingestellten Winkel
gednderter zweiter Kurs wihrend einer eingestellten ersten
Zeitdauer eingehalten wird.

Zur Durchfiithrung des erfindungsgemaéssen Verfahrens

45 wird ein Reinigungsgerit, das als Fahrantrieb ein Raupen-
fahrwerk aufweist, eingesetzt, bei dem erfindungsgemdss auf
dem Chassis des Reinigungsgerites ein Kursregler mit einem
Kursmessgerit als Kursmesswertgeber, ein Einstellgerat fiir
den Kurssollwert, ein Vergleicher zur Fehlerbestimmung zwi-

so schen Kursmesswert und Kurssollwert und ein Stellglied zur

Betitigung von je einer dem Antrieb einer Raupe des Rau-

penfahrwerks zugeordneten Lenkkupplung angeordnet sind,

wobei dem Einstellgerit ein Zeitgeber und/oder eine manu-
elle Betitigung zugeordnet ist.

Die Erfindung ist in der beiliegenden Zeichnung bei-
spielsweise dargestellt und nachfolgend erldutert. Es zeigen:

Fig.1 eine schematische Darstellung eines Reinigungsge-
rdtes mit einer Kursregelung,

Fig. 2 einen Teilgrundriss eines Beckenbodens mit den

60 vom Reinigungsgerit durchfahrenen Fahrbahnen bei der
Fahrtrichtungsumkehr und

Fig. 3 eine schematische Darstellung eines Reinigungsge-
rites mit héheneinstellbarem Kompass.

In dem in Fig. I schematisch dargestellten Reinigungsge-

65 rit ist mit | ein strichpunktiert dargestelltes Chassis bezeich-
net, das auf einem Raupenfahrgestell aufgebaut ist, von dem
die beiden seitlich angebauten Raupen 2, 3 sichtbar sind. Die
Raupen 2, 3 sind durch einen Antrieb 4 {iber schematisch dar-
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gestellte Antriebswellen 5 angetrieben. Der Antrieb 4 kann
beispielsweise ein reversierbarer Elektromotor sein, der iiber
Getriebe mit den Antriebswellen 5 verbunden ist.

Die Lenkung des Reinigungsgerites erfolgt durch Betiti-
gung von Lenkkupplungen 6, 7, beispielweise Elektromagnet-
Kupplungen, die von einer Schaltvorrichtung, die das Stell-
glied 8 einer nachstehend behandelten Regelvorrichtung dar-
gestellt, iber schematisch dargestellte Gesténge 9, 10 betiitigt
werden kdnnen. Reinigungsgerite dieser Art sind im Detail in
der US-PS 4 304 022 und 4 154 680 beschrieben.

Die Regelvorrichtung, mit der das Reinigungsgerit nach
Fig. | ausgeriistet ist, umfasst verschiedene Teile, die alle auf
dem Chassis 1 untergebracht sind, auch wenn sie in Fig. [ zur
besseren Ubersicht ausserhalb des Chassis | dargestellt sind.

Das Reinigungsgerit soll selbsttitig die gesamte Boden-
flache eines Wasserbeckens in nebeneinanderliegenden Fahr-
ten iiberfahren, wobei der Fahrtrichtungswechsel und der
Ubergang in eine benachbarte Bahn ebenfalls selbsttitig
erfolgen soll. Wesentlich ist jedoch, dass alle Bewegungen des
Reinigungsgerites geregelt sind. Hierzu weist das Reinigungs-
gerit auf seiner Vorder- und Hinterseite eine Fiihlerstange 11,
12 auf. Die Fithlerstangen 11, 12 stehen iiber das Chassis 1
hervor und kommen als erster Teil des Gerites in Kontakt mit
einer Beckenwand oder einem anderen Hindernis, z.B. einer
Leiter od. dgl. Das von den Fiihlerstangen in Kontakt mit
einer Wand oder einem Hindernis ausgeldste Signal wird
iiber Verbindungen 13, z.B. elektrische Signalleitungen, zu
einem Regler 14 geleitet, wo ein Signal zur Fahrtrichtungsum-
kehr an den Antrieb 4 geht, durch das die Drehrichtungsum-
kehr des Antriebs 4 erfolgt.

Da das Reinigungsgerit bestimmte Bahnen abzufahren
hat, weist es ein Gerit 15 zum Messen des Kurses auf. Hierzu
wird beispielweise ein Magnet- oder Kreiselkompass verwen-
det, der den gemessenen Kursistwert iiber eine Verbindung 16
an den Regler [4 leitet. Im Regler 14 erfolgt der Vergleich
dieses Wertes mit der Fiihrungsgrosse, d.h. dem Kurssollwert,
der an einem Einstellgerit 17 eingestellt und iiber eine Ver-
bindung 18 dem Regler 14 eingegeben wird. Mit dem Einstell-
gerdt 17 fiir die Einstellung der Fithrungsgrosse ist ein Zeitge-
ber 19 iiber eine Verbindung 20 verbunden. Weiter weist das
Einsteligerdt 17 eine Handbetétigung 21 auf, mit dem einer-
seits im Einstellgerit 17 der Kurssollwert gewihlt und ande-
rerseits das Reinigungsgerit von Hand gesteuert werden
kann.

Der Regler 14 weist eine Verbindung 22 mit dem Stell-
glied 8 auf, iiber die die Signale zur Kurskorrektur und zur
Schrigfahrt iibertragen werden.

Die Funktion der in Fig. | beschriebenen Regelvorrich-
tung sei anhand von Fig. 2 niher erldutert, die einen Grund-
riss des Teils eines Wasserbeckens 23 zeigt, das durch
Wainde 24, 25 begrenzt ist. Durch Linien I, IT sind zwei
nebeneinanderliegende Fahrbahnen schematisch dargestellt,
die von dem Reinigungsgerit nacheinander durchfahren wer-
den. Das Reinigungsgerit fihrt zunichst auf der Fahrbahn I
auf seinem vorgewihlten Kurs, der durch den Regler 14 dau-
ernd geregelt wird. Kommt das Reinigungsgerit mit einem
seiner Fiihler 11, 12 in Kontakt mit der Beckenwand 25, wird
ein Signal ausgelost, durch das die Fahrtrichtung auf Gegen-
kurs umgeschaltet wird. Nun fihrt das Reinigungsgerit eine
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Strecke A-B auf demselben Kurs zuriick, wobei die Strecke
A-B durch die Messung einer am Zeitgeber 19 eingesteliten
Zeit definiert ist. Diese auf dem gleichen Kurs erfolgende
Riickfahrt auf der Strecke A-B dient dazu, um ein Festsitzen

5 des Reinigungsgerites an Siulen, Leitern oder Rinnen bei
Einleitung einer Schrigfahrt zu verhindern.

Ein weiterer Grund besteht darin, dass damit das Reini-
gungsgerit aus dem Bereich der Armierung der Becken-
wand 25 gelangt, die gegebenenfalls, d.h. bei Verwendung

10 eines Magnetkompasses als Kursistwertgeber, Stérungen des
Erdmagnetfeldes hervorrufen kann. Durch Einhalten einer
Riickfahrt auf dem gleichen Kurs wird damit in einfacher
Weise diesen Stérmdglichkeiten ausgewichen. Am Ende der
Riickfahrtsstrecke A-B wird das Einsteligeriit 17 in der Weise

15 verstellt, dass der Kurssollwert um einen bestimmten Win-
kel a verdndert wird. Der Regler 14 bringt nun das Reini-
gungsgerat in die durch den neuen Kurssollwert gegebene
Richtung, indem durch das Stellglied 8 die Lenkkupplungen
6, 7 zweckmadssig in der Weise betitigt werden, dass die Ein-

20 nahme des Schrigkurses auf der Stelle B erfolgt. Nun bewegt
sich das Reinigungsgerit wihrend einer am Zeitgeber 19 ein-
gestellten Zeit auf diesem Schrigkurs bis zur Stelle B. Dort
wird der Kurssollwert in entgegengesetzter Richtung wie
beim Ubergang auf den Schriigkurs um denselben Betrag

25 gedndert, wodurch das Reinigungsgerit sich auf der Stelle C
auf die Fahrbahn II ausrichtet. Dann beginnt die Riickfahrt
auf der Fahrbahn II, wobei jeweils beim Auftreten eines
Randkontaktes mit den Fiihlern 11, 12 die Riickfahrt auf
demselben Kurs mit anschliessender Schrigfahrt und Uber-

30 gang in die nichste Fahrbahn erfolgt. Durch Wahl des Win-
kels a und der Zeit fiir die Schrigfahrt kann der Abstand zwi-
schen zwei Fahrbahnen I, II festgelegt werden, wobei die
Grosse des zu befahrenden Wasserbeckens ohne Einfluss ist.
Zweckmdssig wird der Abstand zwischen den Fahrbahnen I,

35 ITin der Weise festgelegt, dass sich die Fahrbahnen um einen
bestimmten Betrag, z.B. 20-40% der Breite des Reinigungsge-
rétes, iberlappen. Damit wird das Befahren der gesamten
Bodenfldche eines Wasserbeckens gewihrleistet, auch wenn
im Bereich des Beckens Abweichungen des Erdmagnetfeldes

a0 vorliegen. Das Befahren der gesamten Bodenfléiche wird
jedoch vor allem dadurch gewihrleistet, dass das Reinigungs-
gerit wihrend der ganzen Fahrt auf den einzelnen Fahrbah-
nen kursgeregelt ist.

Das in Fig. 3 dargestellte Reinigungsgerit weist ein Rau-

45 penfahrwerk auf, von dem eine Raupe 2 sichtbar ist. An bei-
den Stirnseiten des Chassis 1 sind rotierende Reinigungswal-
zen, z.B. Biirsten 36, angeordnet, vor denen die Fiihler 11, 12
liegen. Ein Gehduse 27 umgibt Teile, z.B. den Filter od. dgl.,
des Reinigungsgerites. Auf dem Chassis [ ist ein Triger 28

so abgestiitzt, der den Kompass 15 tréigt. Der Triger 28 kann als
Teleskopmast 29 ausgebildet sein, mit dem der Kompass 15
hoheneinstellbar ist. Damit steht eine weitere Méglichkeit zur
Verfiigung, von der Armierung, insbesondere des Beckenbo-
dens, herrithrenden Stérungen des Erdmagnetfeldes auszu-

55 weichen.

Anstelle des Raupenfahrwerks kann auch ein Riderfahr-
werk verwendet werden, das mit Hilfe von Lenkkupplungen
gesteuert wird.
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