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(57) Abstract: What is provided is: a self-propelled floor cleaning machine (10), comprising a front wheel device (14), a steering
device (22) which is associated with the front wheel device (14), a steering angle sensor device (34), by means of which a steering
angle at the front wheel device can be detected, a rear wheel device (16) with at least one left-hand rear wheel (38) and at least one
right-hand rear wheel (40), a first electric motor drive device (46), which is associated with the at least one left-hand rear wheel, a
second electric motor drive device (48), which is associated with the at least one right-hand rear wheel, a cleaning fluid application
device, by means of which cleaning fluid can be applied on a floor, having an application area which is arranged between the front
wheel device and the rear wheel device, and a control device (50), which is connected in signalling terms to the steering angle sensor
device (58), the first electric motor drive device and the second electric motor drive device, wherein the first electric motor drive
device (46) and the second electric motor drive device can each be actuated individually depending on signals from the steering
angle sensor device (58).
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Es wird eine selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine (10) bereitgestellt, umfassend eine Vorderradeinrichtung (14), eine
Lenkeinrichtung (22), welche der Vorderradeinrichtung (14) zugeordnet ist, eine Lenkwinkel - Sensoreinrichtung (34), durch
welche ein Lenkwinkel an der Vorderradeinrichtung detektierbar ist, eine Hinterradeinrichtung (16) mit mindestens einem linken
Hinterrad (38) und mindestens einem rechten Hinterrad (40), eine erste elektromotorische Antriebseinrichtung (46), welche dem
mindestens einen linken Hinterrad zugeordnet ist, eine zweite elektromotorische Antriebseinrichtung (48), welche dem mindestens
einen rechten Hinterrad zugeordnet ist, eine Reinigungsfliissigkeits - Beaufschlagungseinrichtung, durch welche
Reinigungstliissigkeit auf einem Boden ausbringbar ist mit einem Beaufschlagungsbereich, welcher zwischen der
Vorderradeinrichtung und der Hinterradeinrichtung angeordnet ist, und eine Steuerungseinrichtung (50), welche signalwirksam
mit der Lenkwinkel - Sensoreinrichtung (58), der ersten elektromotorischen Antriebseinrichtung und der zweiten
elektromotorischen Antriebseinrichtung verbunden ist, wobei die erste elektromotorische Antriebseinrichtung (46) und die zweite
elektromotorische Antriebseinrichtung in Abhéngigkeit von Signalen der Lenkwinkel - Sensoreinrichtung (58) jeweils individuell
ansteuerbar sind.
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Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine und Verfahren zum
Betreiben einer selbstfahrenden Bodenreinigungsmaschine

Die Erfindung betrifft eine selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine.

Die Erfindung betrifft weiterhin ein Verfahren zum Betreiben einer selbst-
fahrenden Bodenreinigungsmaschine mit gelenkter Vorderradeinrichtung und

angetriebener Hinterradeinrichtung.

Aus der DE 10 2004 022 359 Al ist eine fahrbare Bodenreinigungsmaschine
bekannt, mit einem Antriebsaggregat zur Fortbewegung der Bodenreinigungs-
maschine und mindestens einem Reinigungswerkzeug, wobei das mindestens
eine Reinigungswerkzeug und/oder das Antriebsaggregat mehrere Betriebs-
arten aufweisen und vom Benutzer mithilfe von Bedienungselementen eine

bestimmte Betriebsart auswahlbar ist.

Aus der EP 1 239 762 B1 ist ein verfahrbarer Wagen, insbesondere Arbeits-
oder Bodenreinigungsmaschine, mit zumindest einem verschwenkbaren Lauf-
rad und/oder einer verschwenkbaren Betatigungs-, Arbeits- oder Reinigungs-
einheit sowie zumindest einer Sensoreinrichtung bekannt. Die Sensoreinrich-
tung ist derart angeordnet, dass diese mit dem zumindest einen lenkbaren
Laufrad und/oder der verschwenkbaren Betatigungs-, Arbeits- oder Reini-
gungseinheit in gleicher Verschwenkrichtung zumindest relativ mit ver-

schwenkbar ist.

Aus der DE 30 43 004 C2 ist ein elektrischer Einzelradantrieb bekannt.

Aus der DE 694 02 303 T2 ist eine elektrische Antriebsanordnung mit elekt-

rischer Differential-Antriebsachse bekannt.
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Aus der US 5,487,738 ist ein Antriebssystem fur ein elektrisches Fahrzeug be-

kannt.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine selbstfahrende Boden-
reinigungsmaschine mit hoher Fahrsicherheit bereitzustellen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemal3 dadurch geldst, dass die selbstfahrende

Bodenreinigungsmaschine umfasst:

- eine Vorderradeinrichtung;

- eine Lenkeinrichtung, welche der Vorderradeinrichtung zugeordnet ist;

- eine Lenkwinkel-Sensoreinrichtung, durch welche ein Lenkwinkel an der

Vorderradeinrichtung detektierbar ist;

- eine Hinterradeinrichtung mit mindestens einem linken Hinterrad und

mindestens einem rechten Hinterrad;

- eine erste elektromotorische Antriebseinrichtung, welche dem min-

destens einen linken Hinterrad zugeordnet ist;

- eine zweite elektromotorische Antriebseinrichtung, welche dem min-

destens einen rechten Hinterrad zugeordnet ist;

- eine Reinigungsflussigkeits-Beaufschlagungseinrichtung, durch welche
Reinigungsflussigkeit auf einem Boden ausbringbar ist mit einem Beauf-
schlagungsbereich, welcher zwischen der Vorderradeinrichtung und der
Hinterradeinrichtung angeordnet ist; und

- eine Steuerungseinrichtung, welche signalwirksam mit der Lenkwinkel-
Sensoreinrichtung, an der ersten elektromotorischen Antriebseinrichtung

und der zweiten elektromotorischen Antriebseinrichtung verbunden ist,
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wobei die erste elektromotorische Antriebseinrichtung und die zweite
elektromotorische Antriebseinrichtung in Abhangigkeit von Signalen der

Lenkwinkel-Sensoreinrichtung jeweils individuell ansteuerbar sind.

Durch die erfindungsgemaBe Ldsung ergibt sich eine erhdéhte Fahrsicherheit
insbesondere auch auf nassem Boden und bei Bergfahrt. Durch Anordnung des
Beaufschlagungsbereichs zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinter-
radeinrichtung ergibt sich eine hohe Reinigungseffektivitat, wobei sicher-
gestellt ist, dass bei einer Vorwartsfahrt (Richtung des Geschwindigkeits-
vektors von der Hinterradeinrichtung zu der Vorderradeinrichtung) die ge-
lenkte Vorderradeinrichtung in einem nicht beaufschlagten Bereich ("trockenen
Bereich") geflihrt ist. Die angetriebene Hinterradeinrichtung ist dann in einem
beaufschlagten Bereich ("nassen Bereich") gefuhrt. In diesem "nassen Be-
reich" kann im Vergleich mit dem Bereich, in dem die Vorderradeinrichtung
geflhrt ist, die Traktion grundsatzlich schlechter sein, insbesondere wenn die
Reinigungsflissigkeit chemische Zusétze wie Schmierseife enthélt, die die

Schlupfrigkeit am Boden erhdhen.

Durch die erfindungsgemaBe Losung werden die erste elektromotorische An-
triebseinrichtung und die zweite elektromotorische Antriebseinrichtung bei Be-
darf individuell, das hei3t unabhangig voneinander angesteuert. Dadurch er-
gibt sich auch bei Kurvenfahrt eine optimierte Anpassung an die Untergrund-
verhaltnisse. Es lasst sich die Traktion erhéhen. Dadurch wiederum lasst sich
angepasst an die Untergrundverhaltnisse eine optimierte Geschwindigkeit ein-
stellen. Es ergibt sich dadurch eine zeiteffektive Reinigung mit hoher Fahr-

sicherheit.

Durch die individuelle Ansteuerung der ersten elektromotorischen Antriebs-
einrichtung und der zweiten elektromotorischen Antriebseinrichtung bei Kur-
venfahrt und insbesondere Einstellung unterschiedlicher Drehzahlen bei Kur-

venfahrt kann ein optimiertes Arbeitsergebnis sichergestellt werden.
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Die Steuerungseinrichtung umfasst insbesondere eine elektronische Differen-
tialeinrichtung fur das mindestens eine linke Hinterrad und das mindestens
eine rechte Hinterrad. Dadurch I&sst sich bei Kurvenfahrt angepasst an den
jeweiligen Untergrund eine optimierte Einstellung erreichen, um eine erhdhte

Fahrsicherheit bei optimierter Geschwindigkeit zu erzielen.

Bei einer Ausfuhrungsform ist es vorgesehen, dass die erste elektromotorische
Antriebseinrichtung und/oder die zweite elektromotorische Antriebseinrichtung
einen Transversalflussmotor umfassen. Mit einem solchen Motor als Einzelrad-
antrieb lasst sich bei einem groBBen Drehmomentbereich ein hoher Wirkungs-

grad realisieren.

Bei einer konstruktiv ginstigen Ausfuhrungsform umfasst die Vorderrad-
einrichtung eine oder mehrere Lenkrollen. Eine (nicht angetriebene) Lenkrolle
sorgt fur eine stabile Bahnfuhrung. Es lasst sich auf einfache Weise eine Len-

kung realisieren.

Gunstig ist es, wenn die Steuerungseinrichtung eine Geschwindigkeits-
begrenzungseinrichtung umfasst, wobei eine maximale Geschwindigkeit in
Abhangigkeit vom Lenkwinkel steht. Dadurch |asst sich eine erhéhte Fahr-
sicherheit erreichen. Weiterhin lasst sich durch Ausnutzung einer insbesondere
vorgegebenen maximalen Geschwindigkeit eine zeitlich effektive Reinigung

eines Bodenbereichs erreichen.

Ansteuerungsparameter der Steuerungseinrichtung flr erste elektromotorische
Antriebseinrichtung und die zweite elektromotorische Antriebseinrichtung kon-
nen Drehzahl und Drehrichtung umfassen. Es kann beispielsweise gunstig sein,
wenn bei einer engen Kurvenfahrt (beispielsweise bei einem Lenkwinkel von
90°) an dem inneren Hinterrad eine umgekehrte Drehrichtung im Vergleich

zum aubBeren Hinterrad eingestellt.

Es ist ferner glinstig, wenn der Hinterradeinrichtung eine Sensoreinrichtung

zugeordnet ist, welche Radparameter und insbesondere schlupfbestimmte
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Radparameter erfasst, und die Sensoreinrichtung signalwirksam mit der Steu-
erungseinrichtung verbunden ist. Dadurch ist es mdglich, wenn entsprechende
schlupfbestimmte Parameter erfasst werden, eine Antischlupfregelung durch-

zuflihren.

In diesem Zusammenhang ist es dann gunstig, wenn die Steuerungseinrich-

tung eine Antischlupfregelung umfasst.

Insbesondere sind eine oder mehrere DUusen fur Reinigungsflissigkeit vor-
gesehen, welche zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinterradeinrich-
tung angeordnet ist. Dadurch Iasst sich ein Beaufschlagungsbereich ausbilden,
welcher zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinterradeinrichtung an-
geordnet ist. Durch die Dusen lasst sich beispielsweise Wasser oder ein

Wasser-Zusatz-Gemisch ausbringen.

Insbesondere erfolgt dabei eine Beaufschlagung des zu reinigenden Bodens
mit Reinigungsfllssigkeit bei Vorwartsfahrt hinter der Vorderradeinrichtung
und vor der Hinterradeinrichtung. Dadurch lasst sich die Lenkung an der Vor-
derradeinrichtung in einem nicht beaufschlagten Bereich ("trockener Bereich")
durchfihren. Der Antrieb erfolgt in den beaufschlagten Bereich.

Es ist ferner glnstig, wenn ein oder mehrere Schruppelemente vorgesehen
sind, welche insbesondere zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinter-
radeinrichtung angeordnet sind. Dadurch lasst sich eine effektive Reinigung
erreichen. Reinigungsfllssigkeit aus einer Duse kann dabei das oder die
Schruppelemente direkt beaufschlagen und/oder kann direkt auf einen Boden

gespruht werden.

Beispielsweise ist eine Bodenreinigungsmaschine als Schruppmaschine und
insbesondere Schrupp-Saug-Maschine ausgebildet. Eine Schrupp-Saug-Ma-

schine saugt Uberschlissige Reinigungsfliussigkeit nach dem Schruppen auf.



10

15

20

25

30

WO 2012/167836 PCT/EP2011/059681

-6 -

Es ist grundsatzlich moglich, dass eine erfindungsgemaBe selbstfahrende
Bodenreinigungsmaschine personengeflhrt ist, beispielsweise durch einen
Fahrer. Es ist auch mdéglich, dass eine selbstfahrende Bodenreinigungs-

maschine fernbedient ist oder als Reinigungsroboter ausgebildet ist.

ErfindungsgemaB wird ferner eine selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine,
insbesondere Kehrmaschine, bereitgestellt, umfassend eine Vorderradeinrich-
tung, eine Lenkeinrichtung, welche der Vorderradeinrichtung zugeordnet ist,
eine Lenkwinkel-Sensoreinrichtung, durch welche ein Lenkwinkel an der Vor-
derradeinrichtung detektierbar ist, eine Hinterradeinrichtung mit mindestens
einem linken Hinterrad und mindestens einem rechten Hinterrad, eine erste
elektromotorische Antriebseinrichtung, welche dem mindestens einen linken
Hinterrad zugeordnet ist, eine zweite elektromotorische Antriebseinrichtung,
welche dem mindestens einen rechten Hinterrad zugeordnet ist, und eine
Steuerungseinrichtung, welche signalwirksam mit der Lenkwinkel-Sensor-
einrichtung, der ersten elektromotorischen Antriebseinrichtung und der zwei-
ten elektromotorischen Antriebseinrichtung verbunden ist, wobei die erste
elektromotorische Antriebseinrichtung und die zweite elektromotorische An-
triebseinrichtung in Abhangigkeit von Signalen der Lenkwinkel-Sensoreinrich-

tung jeweils individuell ansteuerbar sind.

Bei einer solchen selbstfahrenden Bodenreinigungsmaschine, insbesondere
wenn sie als Kehrmaschine ausgebildet ist, ist keine Ausbringung von Reini-
gungsflussigkeit zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinterradeinrich-
tung vorgesehen. Eine solche selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine Iasst
sich mit erhdhter Fahrsicherheit betreiben. Wenn beispielsweise Uber nasses
Laub gefahren wird, dann lasst sich durch die individuell unabhéngige Ansteu-
erbarkeit der ersten elektromotorischen Antriebseinrichtung und der zweiten
elektromotorischen Antriebseinrichtung ein optimierter Betrieb realisieren.

Der Erfindung liegt ferner die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren zum Betreiben
einer selbstfahrenden Bodenreinigungsmaschine mit gelenkter Vorderrad-

einrichtung und angetriebener Hinterradeinrichtung bereitzustellen, wobei ein
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zu reinigender Boden mit Reinigungsflussigkeit beaufschlagt wird und ein Be-
aufschlagungsbereich zwischen der Vorderradeinrichtung und der Hinterrad-
einrichtung liegt, bei dem eine optimierte Fahrsicherheit erreicht ist.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemal dadurch geldst, dass eine erste An-
triebseinrichtung, welche einem linken Hinterrad zugeordnet ist, und eine
zweite Antriebseinrichtung, welche einem rechten Hinterrad zugeordnet ist,
individuell in Abhangigkeit von einem Lenkwinkel an der Vorderradeinrichtung

angesteuert wird.

Das erfindungsgemale Verfahren weist die bereits im Zusammenhang mit der

erfindungsgemaBen Bodenreinigungsmaschine erlduterten Vorteile auf.

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen wurden ebenfalls bereits im Zusammen-

hang mit der erfindungsgemaBen Bodenreinigungsmaschine erlautert.

Bei dem erfindungsgemaBen Verfahren erfolgt eine Lenkung an der Vorderrad-
einrichtung auBBerhalb des Beaufschlagungsbereichs, das heif3t in einem
"trockenen Bereich". Der Antrieb der Hinterradeinrichtung erfolgt in einem Be-
aufschlagungsbereich, das heif3t in einem "nassen Bereich". Durch die unab-
hangige, individuelle Ansteuerbarkeit der ersten Antriebseinrichtung und der
zweiten Antriebseinrichtung und damit der unabhangigen Ansteuerung von
linkem Hinterrad und rechtem Hinterrad lasst sich insbesondere auch bei Kur-

venfahrt eine optimierte Traktion angepasst an den Untergrund erreichen.

Der Erfindung liegt ferner die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren zum Betreiben
einer selbstfahrenden Bodenreinigungsmaschine und insbesondere einer
selbstfahrenden Kehrmaschine mit gelenkter Vorderradeinrichtung und ange-
triebener Hinterradeinrichtung bereitzustellen, bei dem eine optimierte Fahr-

sicherheit erreicht ist.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemal dadurch geldst, dass eine erste An-

triebseinrichtung, welche einem linken Hinterrad zugeordnet ist, und eine



10

15

20

25

30

WO 2012/167836 PCT/EP2011/059681

-8 -

zweite Antriebseinrichtung, welche einem rechten Hinterrad zugeordnet, indi-
viduell in Abhangigkeit von einem Lenkwinkel einer Vorderradeinrichtung an-
gesteuert wird.

Das erfindungsgemale Verfahren weist die bereits im Zusammenhang mit der
erfindungsgemaBen Bodenreinigungsmaschine und insbesondere Kehr-

maschine erlauterten Vorteile auf.

Insbesondere wird die Hinterradeinrichtung elektromotorisch angetrieben, wo-
bei eine elektronische Differentialeinrichtung fur die erste Antriebseinrichtung
und die zweite Antriebseinrichtung verwendet wird. Durch die erste Antriebs-
einrichtung und die zweite Antriebseinrichtung werden unabhangig von-
einander ansteuerbare Radmotoren bereitgestellt, wobei eine Differential-
ansteuerung angepasst an den jeweiligen Lenkwinkel und auch angepasst an

den Untergrund durchfuhrbar ist.

Insbesondere werden die erste Antriebseinrichtung und die zweite Antriebs-
einrichtung bezlglich Drehzahl und Drehrichtung angesteuert. Es kann auch
glnstig sein, wenn eine maximale Geschwindigkeit in Abhangigkeit vom

Lenkwinkel vorgegeben wird.

Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter Ausfuhrungsformen dient im Zu-

sammenhang mit den Zeichnungen der naheren Erlduterung der Erfindung. Es

zeigen:

Figur 1 eine schematische Darstellung eines ersten Ausfihrungsbeispiels
einer erfindungsgemaBen Bodenreinigungsmaschine;

Figur 2 eine Schnittansicht langs der Line 2-2 gemal Figur 1; und

Figur 3 eine schematische Seitenansicht eines zweiten Ausfihrungs-

beispiels einer Bodenreinigungsmaschine.
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Ein erstes Ausflhrungsbeispiel einer erfindungsgemafBen selbstfahrenden
Bodenreinigungsmaschine, welches in Figuren 1 und 2 gezeigt ist und mit 10
bezeichnet ist, ist personengefuhrt. Die Bodenreinigungsmaschine 10 weist
eine Karosserie 12 auf. An der Karosserie 12 sitzen eine Vorderradeinrichtung
14 und eine Hinterradeinrichtung 16. Uber die Vorderradeinrichtung 14 und
die Hinterradeinrichtung 16 kann die Bodenreinigungsmaschine 10 auf einem

zu reinigenden Boden 18 fahren.

Bei einem Ausfuhrungsbeispiel weist die Vorderradeinrichtung 14 eine Lenk-
rolle 20 auf. Die Lenkrolle 20 ist mit einer als Ganzes mit 22 bezeichneten
Lenkeinrichtung verbunden. Durch die Lenkeinrichtung 22 kann eine Winkel-
stellung (in Figur 2 mit dem Bezugszeichen 24 angedeutet) der Lenkrolle 20 zu
einer Mittelachse 26 der Bodenreinigungsmaschine 10 eingestellt werden. Bei
Geradeausfahrt (in den Figuren 1 und 2 durch das Bezugszeichen 27 ange-
deutet) ist die Lenkrolle 20 parallel zur Mittelachse 26 ausgerichtet und ein

entsprechender Lenkwinkel ist ein Nullwinkel.

Die Lenkeinrichtung 22 definiert eine Lenkachse 28. Diese Lenkachse 28
schneidet vorzugsweise die Mittelachse 26. Die Lenkachse 28 ist quer und bei-

spielsweise senkrecht zu der Mittelachse 26 orientiert.

An der Karosserie 12 ist ein Sitz 30 fUr einen Fahrer angeordnet. Ein auf dem
Sitz 30 sitzender Fahrer kann ein Lenkrad 32 der Lenkeinrichtung 22 be-

dienen.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst eine Lenkwinkel-Sensoreinrichtung
34. Durch diese Sensoreinrichtung ist ein Lenkwinkel an der Vorderrad-
einrichtung 14 (insbesondere eine Winkelstellung der Lenkrolle 20 relativ zu
der Mittelachse 26) detektierbar.

Die Lenkeinrichtung umfasst beispielsweise eine mechanische Lenkstange,
welche die Lenkrolle 20 und das Lenkrad 32 verbindet. Die Lenkwinkel-
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Sensoreinrichtung 34 erfasst dann insbesondere eine Winkelstellung des

Lenkrads 32 oder der Lenkstange.

Alternativ ist es beispielsweise auch mdoglich, dass die Lenkeinrichtung 22
Lenkstangen mit dazwischen liegendem Getriebe umfasst. Eine Lenkstange ist
mit dem Lenkrad 32 verbunden und eine weitere Lenkstange ist mit der
Lenkrolle 20 verbunden. Ein dazwischen sitzendes Getriebe sorgt fur eine
Drehwinkeluntersetzung oder -Ubersetzung. Das Getriebe kann auch direkt mit
dem Lenkrad 32 oder der Lenkrolle 20 verbunden sein.

Es ist beispielsweise auch mdoglich, dass die Lenkeinrichtung 22 einen Lenk-
motor umfasst, wobei eine Lenkstellung der Lenkrolle 20 dann motorisch an-

gesteuert wird.

Die Lenkrolle 20 ist um eine Drehachse 36 drehbar, welche quer zur Mittel-
achse 26 liegt. Bei Geradeausfahrt in der Geradeausfahrtrichtung 27 ist die

Drehachse 36 senkrecht zu der Mittelachse 26 orientiert.

Die Hinterradeinrichtung 26 umfasst (mindestens) ein (bezogen auf eine Vor-
wartsfahrt) linkes Hinterrad 38 und (mindestens) ein rechtes Hinterrad 40 (Fi-
gur 2). Das linke Hinterrad 38 sitzt an einer Welle 42a. Das rechte Hinterrad
sitzt an einer Welle 42b. Die Wellen 42a und 42b weisen koaxiale Drehachsen
44 auf, welche quer und insbesondere senkrecht zu der Mittelachse 26 liegen.
Die Hinterrader 38 und 40 sind ungelenkt, das hei3t die Drehachsen 44 sind
bezlglich der Mittelachse 38 fest.

Dem linken Hinterrad 38 ist eine erste elektromotorische Antriebseinrichtung
46 zugeordnet. Diese erste elektromotorische Antriebseinrichtung 46 umfasst
einen Radmotor, welcher das linke Hinterrad 38 direkt antreibt.

Die erste elektromotorische Antriebseinrichtung 46 umfasst beispielsweise

einen Transversalflussmotor.
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Dem rechten Hinterrad 40 ist eine zweite elektromotorische Antriebseinrich-
tung 48 zugeordnet. Diese umfasst ebenfalls einen Radmotor, welcher das
rechte Hinterrad 40 direkt antreibt.

Die zweite elektromotorische Antriebseinrichtung 48 umfasst ebenfalls vor-

zugsweise einen Transversalflussmotor.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst eine Steuerungseinrichtung 50. Die
Lenkwinkel-Sensoreinrichtung 34 steht in signalwirksamer Verbindung mit die-
ser Steuerungseinrichtung 50; sie gibt ihre Signale (detektierte Lenkwinkel) an

die Steuerungseinrichtung 50 zur Weiterverarbeitung.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst entsprechende Betatigungspedale
52 fur einen Fahrer und insbesondere ein "Gaspedal” und "Bremspedal". Durch
Betdtigung des "Gaspedals" kann die Geschwindigkeit erhdht werden und
durch Betatigung des "Bremspedals" erfolgt eine Abbremsung. Die ent-
sprechenden Pedale stehen in signalwirksamer Verbindung mit der Steue-
rungseinrichtung 50 (in Figur 2 durch das Bezugszeichen 54 angedeutet). Eine
entsprechende Stellung dieser Pedale bewirkt Gber die Steuerungseinrichtung
50 eine entsprechende Ansteuerung der ersten elektromotorischen An-
triebseinrichtung 46 und der zweiten elektromotorischen Antriebseinrichtung
48. Diese stehen dazu in signalwirksamer Verbindung mit der Steuerungs-
einrichtung 50; in Figur 2 ist dies mit dem Bezugszeichen 56a und 56b ange-
deutet. Die Steuerungseinrichtung 50 liefert entsprechende Steuerungssignale
an die erste elektromotorische Antriebseinrichtung 46 und die zweite elektro-
motorische Antriebseinrichtung 48. Die entsprechenden Steuerungssignale
bewirken dabei insbesondere eine Einstellung der Drehzahl und auch der
Drehrichtung jeweils an dem linken Hinterrad 38 und dem rechten Hinterrad
40. Bei Bremspedalbetatigung erfolgt eine Abbremsung und es wird eine ent-

sprechende Bremse betétigt.

Der Hinterradeinrichtung 16 ist eine als Ganzes mit 58 bezeichnete Sensor-

einrichtung zugeordnet, welche Radparameter erfasst und insbesondere Rad-
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parameter umfasst, welche einen Schlupf charakterisieren. Die Sensoreinrich-
tung 58 umfasst dazu einen ersten Teil 60a, welcher dem linken Hinterrad 38
zugeordnet ist, und einen zweiten Teil 60b, welcher dem rechten Hinterrad 40
zugeordnet ist. Durch die Sensoreinrichtung 58 wird beispielsweise die tat-
sachliche Drehzahl des linken Hinterrads 38 und des rechten Hinterrads 40
ermittelt. Durch Vergleich mit den durch die Steuerungseinrichtung 50 den
elektromotorischen Antriebseinrichtungen 46, 48 vorgegebenen Drehzahlen

ldsst sich dann ermitteln, ob Schlupf vorliegt oder nicht.

Die Sensoreinrichtung 48 steht in signalwirksamer Verbindung mit der Steue-
rungseinrichtung 50. Entsprechende Sensorsignale werden dieser zur Weiter-

verarbeitung Ubermittelt.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 ist als Schruppmaschine und insbesondere
Schrupp-Saug-Maschine ausgebildet. Sie umfasst eine oder mehrere Schrupp-
elemente 62, insbesondere Schruppscheiben. Diese sind an einer Unterseite
64 der Bodenreinigungsmaschine 10 dem Boden 18 zugewandt angeordnet.
Ein Schruppelement 62 ist dabei zwischen der Hinterradeinrichtung 16 und der

Vorderradeinrichtung 14 beispielsweise rotierbar angeordnet.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst eine Beaufschlagungseinrichtung 66
fur Reinigungsflissigkeit, Uber welche Reinigungsflissigkeit, welche insbeson-
dere ein Gemisch aus Wasser mit einem chemischen Zusatz ist, in einem Be-

aufschlagungsbereich 68 auf den zu reinigenden Boden 18 ausbringbar ist.
Die Beaufschlagungseinrichtung 66 umfasst dazu insbesondere eine Mehrzahl
von Dusen 70, Uber welche die Reinigungsflissigkeit in den Beaufschlagungs-
bereich 68 ausbringbar ist.

Die Dusen 70 kdnnen in einer oder mehreren Reihen angeordnet sein.

Die Dusen 70 kénnen dabei so angeordnet und ausgebildet sein, dass das oder

die Schruppelemente 62 (Werkzeuge) direkt bespruht werden und von dort
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Reinigungsflussigkeit auf den Boden 18 gelangt und/oder dass der Boden 18
direkt bespriht wird.

Der Beaufschlagungsbereich 68 liegt zwischen der Vorderradeinrichtung 14
und der Hinterradeinrichtung 16. Dies bedeutet, dass bei einer Reinigungsfahrt
die Vorderradeinrichtung 14 in einem nicht durch Reinigungsfllissigkeit beauf-
schlagten Bereich fahrt (im "trockenen Bereich" fahrt), wahrend die Hinterrad-
einrichtung 16 in einem durch Reinigungsflissigkeit beaufschlagten Bereich
des Bodens 18 fahrt, das heilt im "nassen Bereich" (gegebenenfalls mit che-

mischen Zusatzstoffen) fahrt.

Die Steuerungseinrichtung 50 umfasst eine elektronische Differentialeinrich-
tung 72. Durch diese lassen sich die entsprechenden Antriebseinrichtungen 46,
48 fur linkes Hinterrad 38 und rechtes Hinterrad 40 bei Bedarf unterschiedlich
ansteuern. Insbesondere erfolgt die Ansteuerung individuell in Abhangigkeit
von dem Lenkwinkel, welcher durch die Sensoreinrichtung 34 detektiert wird.
Bei einer Kurvenfahrt wird beispielsweise je nach Lenkstellung an der Vorder-
radeinrichtung 14 das linke Hinterrad 38 oder das rechte Hinterrad 40 schnel-

ler gedreht.

Unter Umstanden kann sogar eine entgegengesetzte Drehrichtung des linken
Hinterrads 38 und des rechten Hinterrads 40 bei starkem Einschlag (beispiels-
weise 90°-Lenkwinkel) durchgefuhrt werden.

Die erste elektromotorische Antriebseinrichtung 46 und die zweite elektro-
motorische Antriebseinrichtung 48 sind Uber die Differentialeinrichtung 72 der
Steuerungseinrichtung 50 individuell angesteuert, das heil3t unabhangig von-
einander angesteuert. Die Vorderradeinrichtung 14 ist grundsatzlich spur-
haltend.

Es lassen sich dadurch hohe Kurvengeschwindigkeiten erreichen. Weiterhin
l&sst sich auf nassem Boden (die angetriebene Hinterradeinrichtung 16 bewegt

sich im "nassen Bereich") eine erhohte Fahrsicherheit erreichen. Es ergibt sich
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auch eine erhdhte Fahrsicherheit bei Bergfahrt. Die Lenkung erfolgt im
"trockenen Bereich" und die Steuerung der Hinterradeinrichtung 16 erfolgt im
"nassen Bereich". Reinigungsflussigkeit wird hinter der Vorderradeinrichtung

14 und vor der Hinterradeinrichtung 16 ausgebracht.

Uber die Sensoreinrichtung 58 lasst sich eine Antischlupfregelung realisieren.
Dazu umfasst die Steuerungseinrichtung 50 eine Antischlupfregelung 74. Diese
ermittelt aus Signalen der Sensoreinrichtung 58, ob Schlupf vorliegt oder
nicht. Wenn Schlupf vorliegt, wird gegebenenfalls durch entsprechende An-

steuerung der Antriebseinrichtungen 46, 48 insbesondere die Drehzahl erhoht.

Die Steuerungseinrichtung 50 umfasst ferner eine Geschwindigkeits-
begrenzungseinrichtung 76. Die Antischlupfregelung 74 kann dabei Teil der
Geschwindigkeitsbegrenzungseinrichtung 76 sein. Die Geschwindigkeits-
begrenzungseinrichtung 76 begrenzt die Geschwindigkeit in Abhangigkeit von
dem Lenkwinkel auf einen vorgegebenen Wert, wobei dies insbesondere bei
Kurvenfahrt durch eine differentielle Ansteuerung der elektromotorischen An-
triebseinrichtungen 46 und 48 erreicht werden kann.

In die Bodenreinigungsmaschine 10 ist ein Tank 78 flr Reinigungsflissigkeit

integriert. Es kann dabei vorgesehen sein, dass der Tank 78 einen Bereich flr
beispielsweise Wasser umfasst und einen Bereich flir chemische Zusatze um-
fasst. Uber den Tank 78 bzw. Uber einen Mischungsbereich werden die Diisen

70 mit Reinigungsfllssigkeit versorgt.

Die Bodenreinigungsmaschine 10 kann ferner eine Saugeinrichtung 80 um-
fassen, Uber welche Uberschissige Flussigkeit vom Boden 18 aufsaugbar ist.
Die Saugeinrichtung 80 umfasst beispielsweise einen Saugbalken 82, welcher
auf dem Boden 18 beim Reinigungsbetrieb aufgesetzt ist. Uber diesen Saug-
balken 82 wird Flussigkeit angesaugt und in einem Tank 84 aufgenommen.

Der Tank 84 ist ein Schmutzwassertank.
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Der Saugbalken 82 ist beispielsweise bezogen auf eine Vorwartsfahrtrichtung

hinter der Hinterradeinrichtung 16 angeordnet.

Beim Betrieb der Bodenreinigungsmaschine 10, bei dem die Lenkung an der
Vorderradeinrichtung 14 im trockenen Bereich des Bodens 18 erfolgt und die
Ansteuerung der Hinterradeinrichtung 16 im nassen Bereich des Bodens 18
erfolgt, erfolgt eine differentielle Ansteuerung der ersten elektromotorischen
Antriebseinrichtung 46 und der zweiten elektromotorischen Antriebseinrich-
tung 48 in Abhangigkeit von dem detektierten Lenkwinkel an der Vorderrad-
einrichtung 14. Dadurch |&sst sich eine verbesserte Traktion erreichen. Insbe-
sondere bei rutschigen Oberflachen lasst sich bei Kurvenfahrt ein Ausbrechen
verhindern, indem entsprechend die Ansteuerung erfolgt. Es kann ein indivi-
duelles Abbremsen Uber die erste elektromotorische Antriebseinrichtung 46
und die zweite elektromotorische Antriebseinrichtung 48 an dem linken
Hinterrad 38 und dem rechten Hinterrad 40 unabhangig voneinander erfolgen

bzw. es werden unterschiedliche Drehzahlen eingestellt.

Die verbesserte Traktion insbesondere auf rutschigen Oberflachen wird Uber
Erfassung von entsprechenden Radparametern durch die Sensoreinrichtung 58

verbessert.

Es lassen sich dadurch angepasst an die gegebenen Verhaltnisse relativ hohe
Kurvengeschwindigkeiten erreichen.

Vorzugsweise ist eine zusatzliche Bremseinrichtung vorgesehen, welche bei-
spielsweise mittels eines Reibkonus gebildet ist, um eine hohe Bremswirkung

ZU erreichen.

Durch die erfindungsgemaBe Losung lasst sich die optimale Geschwindigkeit in
Abhangigkeit von dem Untergrund erreichen; Reinigungsflissigkeit, welche
insbesondere Schmierseife enthalt, kann den Boden 18 schlupfrig machen.
Durch die erfindungsgemaBe Ldsung ist sichergestellt, dass die Lenkflihrung
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durch die Vorderradeinrichtung 14 im "trockenen Bereich" erfolgt, das heil3t

vor dem Beaufschlagungsbereich 68 erfolgt.

Ein zweites Ausflhrungsbeispiel einer erfindungsgemaBen Bodenreinigungs-
maschine, welches in Figur 3 schematisch dargestellt und dort mit 86 bezeich-
net ist, ist eine Kehrmaschine. Diese Kehrmaschine umfasst einen oder meh-
rere Kehrkopfe 88. Diese Kehrmaschine 86 ist in ihrer grundsatzlichen Aus-
bildung beispielsweise in der DE 10 2004 022 359 Al beschrieben, auf die

vollinhaltlich Bezug genommen wird.

Die Bodenreinigungsmaschine 86 umfasst eine Vorderradeinrichtung 14 und
eine Hinterradeinrichtung 16 entsprechend der Bodenreinigungsmaschine 10,
wobei die Hinterradeinrichtung 16 wiederum getrennte elektromotorische An-
triebseinrichtungen 46, 48 fur linkes Hinterrad 38 und rechtes Hinterrad 40

umfasst.

Die Bodenreinigungsmaschine 86 ist mit einer Steuerungseinrichtung 50 ent-
sprechend der Steuerungseinrichtung 50 der Bodenreinigungsmaschine 10

versehen; fur gleiche Elemente werden gleiche Bezugszeichen verwendet.

Durch die Steuerungseinrichtung 50 werden linkes Hinterrad 38 und rechtes
Hinterrad 40 der Bodenreinigungsmaschine 86 in Abhangigkeit eines Lenk-
winkels an der Vorderradeinrichtung 14 individuell angesteuert.

Bei der Bodenreinigungsmaschine 86 ist keine Beaufschlagungseinrichtung 66
zwischen der Vorderradeinrichtung 14 und der Hinterradeinrichtung 16 vor-
gesehen.

Auch bei der Kehrmaschine 86 Iasst sich eine verbesserte Traktion bei "rut-
schigen" Untergrinden insbesondere bei Kurvenfahrt und Bergfahrt erreichen.
Wenn beispielsweise die Bodenreinigungsmaschine 86 auf nassem Laub fahrt,
kann durch individuelle Ansteuerung in Abhangigkeit der Lenkwinkelstellung
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von linkem Hinterrad 38 und rechtem Hinterrad 40 die Fahrsicherheit erhoht

werden.

Die Bodenreinigungsmaschine 86 kann beispielsweise auch als Schrupp-
maschine ausgebildet sein, bei der eine Beaufschlagungseinrichtung vorge-
sehen ist, wobei der Beaufschlagungsbereich (bezogen auf eine Vorwarts-
fahrtrichtung) vor der Vorderradeinrichtung 14 oder hinter der Hinterrad-

einrichtung 16 positioniert ist.



WO 2012/167836 PCT/EP2011/059681

-18 -

Bezugszeichenliste

10 Bodenreinigungsmaschine

12 Karosserie

14 Vorderradeinrichtung

16 Hinterradeinrichtung

18 Boden

20 Lenkrolle

22 Lenkeinrichtung

24 Winkelstellung

26 Mittelachse

27 Geradeausfahrtrichtung

28 Lenkachse

30 Sitz

32 Lenkrad

34 Lenkwinkel-Sensoreinrichtung
36 Drehachse

38 Linkes Hinterrad

40 Rechtes Hinterrad

42a Welle

42b  Welle

44 Drehachsen

46 Erste elektromotorische Antriebseinrichtung
48 Zweite elektromotorische Antriebseinrichtung
50 Steuerungseinrichtung

52 Betatigungspedale

54 Signalwirksame Verbindung
56a Signalwirksame Verbindung
56b  Signalwirksame Verbindung
58 Sensoreinrichtung

60a Erstes Teil

60b Zweites Teil
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64
66
68
70
72
74
76
78
80
82
84
86
88

-19 -

Schruppelement

Unterseite
Beaufschlagungseinrichtung
Beaufschlagungsbereich
Duse
Differentialeinrichtung
Antischlupfregelung
Geschwindigkeitsbegrenzungseinrichtung
Tank

Saugeinrichtung
Saugbalken

Tank
Bodenreinigungsmaschine
Kehrkopf

PCT/EP2011/059681
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Patentanspriiche

1. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine, umfassend eine Vorderrad-
einrichtung (14), eine Lenkeinrichtung (22), welche der Vorderrad-
einrichtung (14) zugeordnet ist, eine Lenkwinkel-Sensoreinrichtung (34),
durch welche ein Lenkwinkel an der Vorderradeinrichtung (14) detektier-
bar ist, eine Hinterradeinrichtung (16) mit mindestens einem linken
Hinterrad (38) und mindestens einem rechten Hinterrad (40), eine erste
elektromotorische Antriebseinrichtung (46), welche dem mindestens
einen linken Hinterrad (38) zugeordnet ist, eine zweite elektromotorische
Antriebseinrichtung (48), welche dem mindestens einen rechten Hinter-
rad (40) zugeordnet ist, eine Reinigungsflissigkeits-Beaufschlagungs-
einrichtung (66), durch welche Reinigungsflussigkeit auf einem Boden
(18) ausbringbar ist mit einem Beaufschlagungsbereich (68), welcher
zwischen der Vorderradeinrichtung (14) und der Hinterradeinrichtung
(16) angeordnet ist, und eine Steuerungseinrichtung (50), welche sig-
nalwirksam mit der Lenkwinkel-Sensoreinrichtung (34), der ersten
elektromotorischen Antriebseinrichtung (46) und der zweiten elektro-
motorischen Antriebseinrichtung (48) verbunden ist, wobei die erste
elektromotorische Antriebseinrichtung (46) und die zweite elektro-
motorische Antriebseinrichtung (48) in Abhangigkeit von Signalen der
Lenkwinkel-Sensoreinrichtung (34) jeweils individuell ansteuerbar sind.

2. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuerungseinrichtung (50) eine elektronische
Differentialeinrichtung (72) flir das mindestens eine linke Hinterrad (38)

und das mindestens eine rechte Hinterrad (40) umfasst.

3. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorderradeinrichtung
(14) eine oder mehrere Lenkrollen (20) umfasst.
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4, Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungseinrichtung
(50) eine Geschwindigkeitsbegrenzungseinrichtung (76) umfasst, wobei

eine maximale Geschwindigkeit in Abhangigkeit vom Lenkwinkel steht.

5. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass Ansteuerungsparameter
der Steuerungseinrichtung (50) flr die erste elektromotorische An-
triebseinrichtung (46) und die zweite elektromotorische Antriebseinrich-

tung (48) Drehzahl und Drehrichtung umfassen.

6. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass der Hinterradeinrichtung
(16) eine Sensoreinrichtung (58) zugeordnet ist, welche Radparameter
und insbesondere schlupfbestimmte Radparameter erfasst, und dass die
Sensoreinrichtung (58) signalwirksam mit der Steuerungseinrichtung
(50) verbunden ist.

7. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuerungseinrichtung (50) eine Antischlupf-

regelung (74) umfasst.

8. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Ansprlche, gekennzeichnet durch eine oder mehrere Dlsen (70) fur
Reinigungsflussigkeit, welche zwischen der Vorderradeinrichtung (14)

und der Hinterradeinrichtung (16) angeordnet sind.

9. Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, gekennzeichnet durch eine Beaufschlagung des Bodens
(18) mit Reinigungsflissigkeit bei Vorwartsfahrt hinter der Vorderrad-

einrichtung (14) und vor der Hinterradeinrichtung (16).
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Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, gekennzeichnet durch ein oder mehrere Schrupp-
elemente (62), welche insbesondere zwischen der Vorderradeinrichtung

(14) und der Hinterradeinrichtung (16) angeordnet sind.

Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, gekennzeichnet durch eine Ausbildung als Schrupp-

maschine und insbesondere Schrupp-Saug-Maschine.

Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine nach einem der vorangehen-
den Anspriche, gekennzeichnet durch eine Personenflihrung.

Selbstfahrende Bodenreinigungsmaschine, insbesondere Kehrmaschine,
umfassend eine Vorderradeinrichtung (14), eine Lenkeinrichtung (22),
welche der Vorderradeinrichtung (14) zugeordnet ist, eine Lenkwinkel-
Sensoreinrichtung (34), durch welche ein Lenkwinkel an der Vorderrad-
einrichtung (14) detektierbar ist, eine Hinterradeinrichtung (16) mit
mindestens einem linken Hinterrad (38) und mindestens einem rechten
Hinterrad (40), eine erste elektromotorische Antriebseinrichtung (46),
welche dem mindestens einen linken Hinterrad (38) zugeordnet ist, eine
zweite elektromotorische Antriebseinrichtung (48), welche dem min-
destens einen rechten Hinterrad (40) zugeordnet ist, und eine Steue-
rungseinrichtung (50), welche signalwirksam mit der Lenkwinkel-Sensor-
einrichtung (34), der ersten elektromotorischen Antriebseinrichtung (46)
und der zweiten elektromotorischen Antriebseinrichtung (48) verbunden
ist, wobei die erste elektromotorische Antriebseinrichtung (46) und die
zweite elektromotorische Antriebseinrichtung (48) in Abhangigkeit von
Signalen der Lenkwinkel-Sensoreinrichtung (34) jeweils individuell an-
steuerbar sind.
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Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden Bodenreinigungs-
maschine mit gelenkter Vorderradeinrichtung und angetriebener Hinter-
radeinrichtung, wobei ein zu reinigender Boden mit Reinigungsflissigkeit
beaufschlagt wird und ein Beaufschlagungsbereich zwischen der Vorder-
radeinrichtung und der Hinterradeinrichtung liegt, bei dem eine erste
Antriebseinrichtung, welche einem linken Hinterrad zugeordnet ist, und
eine zweite Antriebseinrichtung, welche einem rechten Hinterrad zuge-
ordnet ist, individuell in Abhangigkeit von einem Lenkwinkel an der Vor-

derradeinrichtung angesteuert werden.

Verfahren zum Betreiben einer selbstfahrenden Bodenreinigungs-
maschine, insbesondere Kehrmaschine, mit gelenkter Vorderradeinrich-
tung und angetriebener Hinterradeinrichtung, bei dem eine erste An-
triebseinrichtung, welche einem linken Hinterrad zugeordnet ist, und eine
zweite Antriebseinrichtung, welche einem rechten Hinterrad zugeordnet
ist, individuell in Abhangigkeit von einem Lenkwinkel an der Vorderrad-

einrichtung angesteuert werden.

Verfahren nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass die
Hinterradeinrichtung elektromotorisch angetrieben wird, wobei eine
elektronische Differentialeinrichtung fur die erste Antriebseinrichtung und

die zweite Antriebseinrichtung verwendet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 14 bis 16, dadurch gekennzeichnet,
dass die erste Antriebseinrichtung und die zweite Antriebseinrichtung be-

zuglich Drehzahl und Drehrichtung angesteuert werden.

Verfahren nach Anspruch 17, dadurch gekennzeichnet, dass eine maxi-
male Geschwindigkeit in Abhangigkeit vom Lenkwinkel vorgegeben wird.
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