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Beschreibung

Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung
zum Entfernen von Lackschichten und Reinigen
groBflachiger Objekte, wie Verkehrsflugzeuge, Au-
fobusse, Last- oder Personenkraftwagen usw., mit
einer an einem Manipulator angebrachten und da-
mit um ein Objekt verfahrbaren Spriihvorrichtung,
deren rotierende Spriihk&pfe mit Reinigungsfliis-
sigkeit von einer Hochdruckquelle versorgt werden.

Eine Vorrichtung dieser Art ist aus der DE - 35
30 100 A1 bekannt. Die dort beschriebene Vorrich-
tung besteht aus einem Portalirdiger oder einem
Roboter, welche die Sprivorrichtung tragen und
auf das Objekt ausrichten. Die rotierenden Diisen
der Sprihvorrichtung werden mit Hochdruckfllissig-
keit, insbesondere Wasser im Bereich von 400 bis
700 bar versorgt und sind daher in der Lage, eine
hohe Fldchendeckung beim Reinigen mit Abstin-
den bis zu 1,5 m zum Objekt zu erreichen. Solche
ReinigungsmaBnahmen sind aber nur fiir dickwan-
dige Objekte, wie Schiffe anwendbar. Diinnwandige
Objekte, wie Verkehrsflugzeuge, Autobusse oder
Personenkraftwagen wiirden beim Entfernen der
Lackschichten mit Hochdruckflissigkeit bei unkon-
trollierten Abstidnden entweder unvollstindig gerei-
nigt oder beschiddigt werden und deshalb ist die
bekannte Vorrichtung daflr nicht einsetzbar.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Vorrichtung zu schaffen, bei welcher die Spriihvor-
richtung in der Lage ist, geringe definierte Abstin-
de zum Objekt fir ein stdrungs- und beschidi-
gungsfreies Entfernen von Lackschichten bei hin-
reichendem Hochdruck der Flissigkeit einzuhalten.
Diese Aufgabe ist gem3B der Erfindung dadurch
gelost, daB die Sprihvorrichtung aus mindestens
drei nebeneinander angeordneten Spriihbldcken
mit jeweils zwei Spriihkdpfen besteht, daB die du-
Beren Sprihbldcke auf beweglichen, dem Objekt
nachfahrbaren Schwenkvorrichtungen angebracht
sind und daB zwischen den Spriinképfen der
Spriihblécke jeweils ein den Abstand zum Objekt
erfassender Sensor angeordnet ist, dessen Signale
einer Steuervorrichtung zur Abstandsnachfiihrung
der Sprilhkdpfe zugefiihrt sind.

Die erfindungsmedBe MaBnahme erlaubt es,
Lackschichten auch von diinnwandigen Objekten
vollstdndig und ohne Stdrungen zu entfernen, da
die verstellbaren Dusenblécke und die Sensoren
auch bei gekrimmten Wandflichen und Rundun-
gen definierte Abstdnde zum Objekt einzuhalten
gestatten.

Weiterbildungen und vorteilhafte Ausgestaltun-
gen der Erfindung sind den Anspriiche 2 bis 11 zu
entnehmen.

Die Erfindung wird anhand der Zeichnung ni-
her erldutert. Es zeigen:

Fig. 1 eine Vorderansicht einer am Ausleger
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eines  Manipulators
Spriihvorrichtung,

angebrachten

Fig. 2 eine Draufsicht nach Fig. 1,

Fig. 3 eine an einem Ausleger angebrachte
Sprihvorrichtung in  eingefahrener
Stellung und

Fig. 4 die Sprihvorrichtung nach Fig. 3 in

ausgefahrener Stellung.

In den Darstellungen nach Fig. 1 und 2 ist ein
Manipulator 10 zu sehen, dessen Basis 11 auf
einer nicht ndher abgebildeten Fahreinheit wahlwei-
se in Richtung der Pfeile 12, 13 verfahrbar ist. An
der Basis 11 ist ein Ausleger 14 angebracht, der
auch langenverdnderbar ausgebildet sein kann.
Dieser Ausleger 14 kann in seiner HBhe durch
Schwenken mit einem Nickgetricbe 15 verstellt
werden. Je nach Ansteuerung des Nickgetriebes 15
sind daher Schwenkbewegungen des Auslegers 14
mit entsprechendem Winkel m&glich. An der Spitze
des Auslegers 14 ist ein Armdrehgetriebe 16 ange-
bracht, dessen Ausgangsglied ein Kopfnickgetriebe
17 trdgt. Dieses Kopfnickgetriebe 17 trdgt seiner-
seits ein Kopfschwenkgetriebe 18, dessen Aus-
gangsglied ein scherenartig aus- und einfahrbares
Gestdnge 19 ist. An diesem Gestdnge 19 ist eine
Sprihvorrichtung 20 angebracht, die in Fig. 3 und
4 niher abgebildet ist.

Wie die Darstellungen nach Fig. 3 und 4 zei-
gen, besteht eine Spriihvorrichtung 20 aus jewsils
drei Sprihblécken 21, 22 23 mit jeweils zwei
Spriihkdpfen 24. Die Sprihvorrichtung 20 ist am
Ende des scherenartigen Gestinges 19 angebracht
und kann somit in ihrer Position zum angedeuteten
Objekt 25 verstellt werden. Aus Fig. 4 ist darliber
hinaus zu erkennen, daB der obere Spriihblock 21
und der untere Spriihblock 23 jeweils mit einer aus
Hebeln bestehenden Schwenkvorrichtung 26, 27
mit einem nicht ndher dargestelliten Steliglied an
das abgerundete Objekt 25 herangeschwenkt wer-
den kann. Zwischen den SpriihkOpfen 24 jedes
Spriihblocks 21, 22, 23 ist jeweils ein angedeuteter
Sensor 28 vorgesehen, z.B. ein Laser-Entfernungs-
messer, mit dem der jeweilige Abstand zum Objekt
25 erfaBbar ist. Das den Abstand reprédsentierende
Signal dieser Sensoren 28 wird einer Steuereinrich-
tung 30 zur Abstandsnachflihrung der Sprihk&pfe
24 zugefiihrt. Diese Steuereinrichtung ist in Fig. 1
als Steuerschrank angedeutet. Die Sensoren 28
werden mit einer nicht ndher dargestellten Luftdise
stdndig freigeblasen, so daB stets ein stérungsfrei-
es Erfassen des Abstandes gewihrleistet werden
kann.

Flr die Sprihkdpfe 24 kdénnen Kdpfe einge-
setzt werden, welche aus der DE 35 30 100 Af
bekannt sind. Solche Spriihkdpfe kdnnen durch
entsprechende Winkelstellung der Disen mit Auto-
rotation aufgrund der zugeflihrten Hochdruckflis-
sigkeit rotieren, d.h. auf einen Fremdantrieb kann
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verzichtet werden.

AuBerdem k&nnen die Spriihblocke 21, 22, 23
mit einer Schutzhaube versehen werden, um den
im Betrieb entstehenden Flissigkeitsnebel zurlick-
zuhalten. An den Schutzhauben der &uBeren
Spriihblécke 21, 23 k&nnen darliber hinaus Sicher-
heitsrollen 29 angebracht sein, die beim Berlhren
des Objektes 25 ein Signal ausl&sen. Dieses Signal
wird der Steuereinrichtung 30 zugefiihrt, welche
daraufhin eine Anndherungsbewegung an das Ob-
jekt 25 und die FlUssigkeitszufuhr zu den Spriih-
k&pfen 24 abschaltet. Die Positionen der Spriih-
képfe 24 zum Objekt 25, des die Spriihvorrichtung
20 tragenden Auslegers 14 und die den Manipula-
tor 10 tragende Verfahreinheit werden darliber hin-
aus stdndig erfaBt und in einer Speichereinheit der
Steuereinrichtung 30 zur optimalen Abstandshal-
tung der Spriihvorrichtung 20 gespeichert.

Die erfindungsgemiBe Vorrichtung kann am
Kopf des Auslegers 14 stidndig dem Objekt nach-
gefihrt werden. Die Spriihvorrichtung 20 kann da-
bei entlang einem Objekt 25 verfahren, am Kopf
des Auslegers 14 gedreht werden und dadurch
stets eine optimale Position zum Objekt 25, auch
bei gekrimmter Form und Abrundungen einneh-
men. Das die Spriihvorrichtung 20 tragende Ge-
stdnge 19 ist dabei in der Lage, Abstandsdnderun-
gen mit einer MeBfolgestrecke in der GrdBenord-
nung eines Meters durchzufiihren. GréBere Ab-
standsdnderungen k&nnen durch Verfahren des
Manipulators 10 ausgeglichen werden.

Beim Betrieb der Vorrichtung lassen sich Lack-
schichten auch von diinnwandigen Objekten, ohne
ein Objekt zu beschiddigen, durch exakte Abstands-
einhaltung der mit Hochdruckflissigkeit Uber eine
Druckleitung 31 versorgbaren Sprihvorrichtung 20
entfernen.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Entfernen von Lackschichten
und Reinigen groBglachiger Objekte wie Ver-
kehrsflugzeuge, Autobusse, Last- oder Perso-
nenkraftwagen usw., mit einer an einem Mani-
pulator (10) angebrachten und damit um ein
Objekt (25) verfahrbaren Sprihvorrichtung
(20), deren rotierende Spriihkdpfe (24) mit Rei-
nigungsflissigkeit von einer Hochdruckquelle
versorgt werden, dadurch gekennzeichnet,
daB die Sprihvorrichtung (20) aus mindestens
drei nebeneinander angeordneten Spriihblok-
ken (21, 22, 23) mit jeweils zwei Spriihk&pfen
(24) besteht, daB die duBeren Spriihblécke (21,
23) auf beweglichen, dem Objekt (25) nach-
fahrbaren Schwenkvorrichtungen (26, 27) ange-
bracht sind und daB zwischen den Spriihk&p-
fen (24) der Spriihblécke (21, 22, 23) jewsils
ein den Abstand zum Obijekt (25) erfassender
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Sensor (28) angeordnet ist, deren Signale einer
Steuervorrichtung (30) zur Abstandsnachfiih-
rung der Spriihkdpfe (24) zugeflihrt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Austrittsdiisen in den
Spriihk8pfen (24) unter einem betimmten Win-
kel zur Erzeugung einer Autorotation angeord-
net sind.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, daB die Schwenkvorrichtun-
gen (26, 27) der duBeren Spriihblécke (21, 23)
eine mit einem Steliglied verstellbare Hebel-
vorrichtung sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, daB die drei
Sprihblécke (21, 22, 23) der Sprihvorrichtung
(20) mit einem Gestdnge (19) am Kopf (18)
eines Manipulatorauslegers (14) angebracht
sind und daB das Gestédnge (19) eine Lingen-
einstellung und der Kopf (18) ein Nicken und
Drehen der Sprihvorrichtung erlaubt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, daB fiir die Sen-
soren (28) zur Abstandserfassung der Sprih-
képfe (24) Laserentfernungsmesser eingesetzt
sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, daB die Senso-
ren (28) mit einer Luftdise zum stdrungsfreien
Erfassen des Abstandes stdndig freigeblasen
werden.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, da den Spriih-
blécken (21, 22, 23) eine Schutzhaube =zur
Rickhaltung des beim Betrieb entstehenden
Flussigkeitsnebels zugeordnet ist.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Schutzhauben der du-
Beren Spriinblécke (21, 23) je eine Sicherheits-
rolle (29) aufweisen, die beim Beriihren des
Objektes (25) ein Signal zum Abschalten einer
Anndherungsbewegung und zum Abschalten
der FlUssigkeitszufuhr ausl&st.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis
8, dadurch gekennzeichnet, daB der den Aus-
leger (14) tragende Manipulator (10) auf einer
in Langsrichtung am Objekt (25) verfahrbaren
Fahreinheit angeordnet ist.
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10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch ge-

11.

kennzeichnet, daB die Fahreinheit mit dem
Ausleger (14) zur Abstandshaltung der Spriih-
vorrichtung (20) in Richtung auf das Objekt
(25) versetzbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnet, daB die Positionen der
Spriihképfe (24) zum Objekt (25), des die
Sprihvorrichtung (20) tragenden Auslegers
(14) und die den Manipulator (10) fragende
Verfahreinheit stdndig erfaBt und einer Spei-
chereinheit der Steuervorrichtung (30) zur opti-
malen Abstandhaltung der Sprlhvorrichtung
(20) zugeleitet sind.

Claims

Device for removing layers of paint from, and
cleaning articles having a large surface area
such as commercial aircraft, buses, lorries or
passenger cars etc., having a spray device
(20), which is mounted on a manipulator (10)
and so is movable around an article and whose
rotating spray heads (24) are supplied with
cleaning fluid from a high-pressure source,
characterized in that the spray device (20)
comprises at least three spray blocks (21, 22,
23) disposed adjacent to one another and each
having two spray heads (24), that the outer
spray blocks (21, 23) are mounted on movable
swivel devices (26, 27) which are capable of
following the article (25) and that disposed in
each case between the spray heads (24) of the
spray blocks (21, 22, 23) is a sensor (28),
which detects the distance from the article (25)
and whose signals are supplied to a control
device (30) for spaced follow-up of the spray
heads (24).

Device according to claim 1, characterized in
that the outlet nozzles in the spray heads (24)
are disposed at a specific angle in order to
generate autorotation.

Device according to claim 1 or 2, characterized
in that the swivel devices (26, 27) of the outer
spray blocks (21, 23) are a lever device which
is adjustable by means of an actuator.

Device according to one of claims 1 to 3,
characterized in that the three spray blocks
(21, 22, 23) of the spray device (20) are moun-
ted by means of a linkage (19) on the head
(18) of a manipulator extension arm (14) and
that the linkage (19) allows an adjustment in
length and the head (18) allows pitching and
rotation of the spray device.
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10.

11.

Device according to one of claims 1 to 4,
characterized in that laser range finders are
used as the sensors (28) for detecting the
range of the spray heads (24).

Device according to one of claims 1 to 5,
characterized in that the sensors (28) are con-
stantly blown clear by an air nozzle for trouble-
free range detection.

Device according to one of claims 1 to 6,
characterized in that a protective hood is asso-
ciated with the spray blocks (21, 22, 23) for
retaining the fluid mist which arises during
operation.

Device according to claim 7, characterized in
that the protective hoods of the outer spray
blocks (21, 23) each have a safety roller (29)
which, upon contact with the article (25), trig-
gers a signal to interrupt an approach move-
ment and disconnect the fluid supply.

Device according to one of claims 4 to 8,
characterized in that the manipulator (10) car-
rying the extension arm (14) is disposed on a
travelling unit, which is movable in a longitudi-
nal direction of the article (25).

Device according to claim 9, characterized in
that the travelling unit with the extension arm
(14) is displaceable towards the article (25) in
order to maintain the range of the spray device
(20).

Device according to claim 9 or 10, character-
ized in that the positions of the spray heads
(24) relative to the article (25), of the extension
arm (14) carrying the spray device (20) and
the travelling unit carrying the manipulator (10)
are continuously detected and supplied to a
memory unit of the control device (30) for
optimum maintaining of the range of the spray
device (20).

Revendications

Dispositif pour éliminer des couches de peintu-
re et nettoyer des objets de grande surface
tels que des avions de transport, des autocars,
des camions ou des automobiles de tourisme,
etc..., & l'aide d'un dispositif de pulvérisation
(20) monté sur un manipulateur (10) qui peut
étre déplacé par rapport & I'objet (25), dont les
tétes de pulvérisation (24), rotatives, sont ali-
mentées en liquide de nettoyage par une sour-
ce & haute pression, caractérisé en ce que le
dispositif de pulvérisation (20) se compose
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d'au moins trois blocs de pulvérisation (21, 22,
23) juxtaposés avec chaque fois deux tétes de
pulvérisation 24) en ce que les blocs de pulvé-
risation extérieurs (21, 23) sont montés sur des
dispositifs de basculement (26, 27) mobiles,
qui peuvent suivre |'objet (25) et en ce qu'en-
tre les tétes de pulvérisation (24) des blocs de
pulvérisation (21, 22, 23), est prévu chague
fois un détecteur (28) qui détecie la distance
de l'objet (25) et fournit des signaux a un
dispositif de commande (30) de la poursuite a
distance des tétes de pulvérisation (24).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les buses de sortie des tétes de
pulvérisation (24) sont dirigées suivant un cer-
tain angle pour créer une rotation automatique.

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, carac-
térisé en ce que le dispositif basculant (26, 27)
des blocs de pulvérisation (21, 23) extérieurs
est constitué par un dispositif & levier réglable
par un organe de réglage.

Dispositif selon I'une des revendications 1 3 3,
caractérisé en ce que les trois blocs de pulvé-
risation (21, 22, 23) du dispositif de pulvérisa-
tion (20) sont montés sur la téte (18) d'un bras
de manipulateur (14) par une fringlerie (19) qui
permet le réglage de la longueur et la téte (18)
permet l'inclinaison et la rotation du dispositif
de pulvérisation.

Dispositif selon I'une des revendications 1 3 4,
caractérisé en ce que les capteurs (28) com-
portent un télémeétre a laser pour détecter la
distance des tétes de pulvérisation (24).

Dispositif selon I'une des revendications 1 3 5,
caractérisé en ce que les capteurs (28) sont en
permanence nettoyés par une buse d'air pour
permetire la détection correcte de la distance.

Dispositif selon I'une des revendications 1 3 6,
caractérisé en ce qu'un capot de protection est
associé aux blocs de pulvérisation (21, 22, 23)
pour retenir le brouillard de liquide dégagé
pendant le fonctionnement.

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé
en ce que les capots de protection des blocs
de pulvérisation extérieurs (21, 23) ont chacun
un galet de sécurité (29) qui, en cas de contact
avec l'objet (25), déclenche un signal pour
couper le mouvement de rapprochement ainsi
que l'alimentation en liquide.
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10.

11.

Dispositif selon I'une des revendications 4 3 8,
caractérisé en ce que le manipulateur (10) qui
porte le bras (14) est monté sur un ensemble
roulant dans la direction longitudinale de I'objet
(25).

Dispositif selon la revendication 9, caractérisé
en ce que l'ensemble roulant et le bras (14)
peuvent éire décalés en direction de I'objet
(25) pour maintenir I'écartement du dispositif
de pulvérisation (20).

Dispositif selon la revendication 9 ou 10, ca-
ractérisé en ce que les positions des tétes de
pulvérisation (24) par rapport a I'objet (25), du
bras (14) portant le dispositif de pulvérisation
(20) et I'ensemble roulant portant le manipula-
teur (10) sont déteciés en permanence pour
€tre transmis 2 une unité d'enregistrement du
dispositif de commande (30) et permetire le
maintien optimum de la distance optimale du
dispositif de pulvérisation (20).
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