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(54) Title: INDUSTRIAL CLEANING SYSTEM

(34

Bezeichnung : INDUSTRIELLE REINIGUNGSANLAGE

(57) Abstract: The invention relates to an arrangement for an industrial

cleaning system for treating articles "G" in cleaning chambers (1), and to a
mobile, rotatable or pivotable transporting apparatus (2) for loading and
unloading purposes, wherein the transporting apparatus (2) has a lifting
apparatus (16), which has a gripping tool (17) for the articles "G" and which
can carry out a vertical transporting displacement into the cleaning chamber
(1). The cleaning chambers (1) can be closed by a cover (11). The problem
of the invention is that of improving the adjustment of the articles "G" in the
cleaning chamber (1). The problem is solved in that the cover (11) is
retained for movement in a through-passage (13) along the shank (14) of a
lifting arm (15) of the lifting apparatus (28) in a guide (18) parallel to the
lifting arm (15), and in that a driver (23) is provided, this driver forming a
stop for the cover (11) in order for the cleaning chamber (1) to be opened
during the upward movement of the lifting arm (15), and the cover (11) is
positioned on the cleaning chamber (1) in order for the cleaning chamber (1)
to be closed during the downward movement of the litting arm (15),
wherein, in the closure position of the cover (11), the lifting arm (15) can be
used to control an upward or downward movement of the gripping tool (20)
in the cleaning chamber (1).

(57) Zusammenfassung:

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Verbffentlicht: —  vor Ablauf der fiir Anderungen der Anspriiche geltenden
—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz Frist;  Verdffentlichung ~ wird  wiederholt,  falls
3) Anderungen eingehen (Regel 48 Absatz 2 Buchstabe h)

Die Erfindung bezieht sich auf eine Einrichtung fiir eine industrielle Reinigungsanlage zum Behandeln von Reinigungsgut "G" in
Reinigungskammern (1), und einer fahrbaren, drehbaren oder schwenkbaren Transportvorrichtung (2), zum Beladen und
Entladen, wobei die Transportvorrichtung (2) eine Hubvorrichtung (16) mit einem Greifwerkzeug (17) fiir das Reinigungsgut "G"
besitzt, mit der ein vertikaler Transporthub in die Reinigungskammer (1) durchfiihrbar ist. Die Reinigungskammern (1) sind mit
einem Deckel (11) verschliebar. Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine Verbesserung der Justierung des Reinigungsgutes
"G" in der Reinigungskammer (1) zu erreichen. Die Aufgabe wird dadurch geldst, dass der Deckel (11) in einem Durchbruch (13)
entlang des Schaftes (14) eines Hubarmes (15) der Hubvorrichtung (28) in einer Fithrung (18) parallel zum Hubarm (15)
beweglich gehalten ist, dass ein Mitnehmer (23) vorgesehen ist, der zum Offnen der Reinigungskammer (1) in Aufwirtsbewegung
des Hubarmes (15) einen Anschlag fiir den Deckel (11) bildet, und zum Schlieen der Reinigungskammer (1) in
Abwirtsbewegung des Hubarmes (15) der Deckel (11) an der Reinigungskammer (1) aufgesetzt ist, wobei in Schlieistellung des
Deckels (11) mit dem Hubarm (15) eine Auf- oder Ab- Bewegung des Greifwerkzeuges (20) in der Reinigungskammer (1)
steuerbar ist.
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Industrielle Reinigungsanlage

Die Erfindung bezieht sich auf eine industrielle Reinigungsanlage mit einer oder
mehreren Reinigungskammern zum Behandeln von Reinigungsgut, und einer
fahrbaren, drehbaren oder schwenkbaren Transportvorrichtung zum Beladen
oder Entladen, wobei die Transportvorrichtung eine Hubvorrichtung mit einem
Greifwerkzeug fur das Reinigungsgut aufweist, und die Hubvorrichtung mit dem
Greifwerkzeug durch Offnungen der Reinigungskammern geflhrt ist, die mit

einem Deckel verschlieBbar sind.

Durch die DE 10 2006 026 171 A1 ist eine Einrichtung zur partiellen Strahlung
von Reinigungsgut bekannt, die Bestandteil einer Reinigungsanlage ist, mit der
Werkstlcke gewaschen, gespult oder getrocknet werden. Die Einrichtung zur
Strahlung besteht aus mehreren um einen Sockel herum angeordneten
Strahlkammern mit einem hineinragenden Strahlrohr. Die Strahlkammern weisen
eine Haube auf, die mit Hilfe einer FUhrung horizontal verschiebbar in Richtung
des Sockels gelagert ist. In Bezug zur Haube ist der Sockel ortsfest installiert und
besitzt entsprechend der Anzahl der Hauben Deckel zum dichten Verschluss in
der Arbeitsstellung. Zur Bestluckung wird die Haube vom Deckel getrennt und
entfernt vom Deckel stationiert. Aus der Ebene des Deckels ragt ein klauenartig
wirkendes Greifwerkzeug aus dem Sockel heraus. Das Greifwerkzeug ist
drehbar gelagert und mit Hilfe eines Antriebes am Sockel schwenkbar, so dass
das Werkstlick zwecks Strahlung mehrerer Seiten zum Strahlrohr hin

ausgerichtet werden kann.

Bei der bekannten Einrichtung sind Hauben und Deckel paarweise einander
zugeordnet, so dass jeder Haube mit einem separaten Deckel verschlieBbar ist,
um bei einer horizontalen Bauweise Reinigungsmittelverluste zu vermeiden. Es
besteht jedoch keine Maoglichkeit zusatzlich zur Drehbewegung des
Greifwerkzeuges noch eine Auf- Ab Bewegung oder eine Hin- Her Bewegung in
der Strahlungskammer durchzufihren. Die Variabilitdt in der Beweglichkeit des
Greifwerkzeuges ist bei der bekannten Einrichtung eingeschrankt. Durch diese
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2.

Einschrankungen ist die Behandlung des Reinigungsgutes nicht an allen
Umfangsseiten optimal, wodurch die Behandlungsdauer verlangert wird.

Durch die DE 197 03 310 C1 ist eine Reinigungsanlage bekannt, die zwei im
Kreis bewegbare Reinigungskammern mit Aufnahmen far das Reinigungsgut
und eine stationére, Uber der Bewegungsbahn befindliche Deckelvorrichtung mit
fest installierten Behandlungsarmaturen aufweist. Die Deckelvorrichtung wird in
Arbeitsstellung auf eine, in Position befindliche Reinigungskammer abgesenkt
und verschieB3t die Reinigungskammer. Bei dieser bekannten Anlage kann die
Deckelvorrichtung mit einer Hubvorrichtung von einer Offenstellung bis in eine
SchlieBstellung bewegt werden. FUr eine Auf- und Ab- Bewegung der
Hubvorrichtung wahrend der Behandlung ist die Anlage prinzipiell nicht

ausgelegt.

Durch die DE 41 25 891 C2 st eine Einrichtung zum Reinigen verschmutzter
Teile mit einer hermetisch verschlieBbaren Reinigungskammer bekannt. Die
Reinigungskammer weist eine Aufnahme fir Waschgut auf, die an einem Deckel
héngt, der seinerseits an einer Hubvorrichtung hangt, die auf einer Schiene
zwischen einer Arbeitsstellung und einer Beschickungsstation fahrbar ist. Zum
Beladen in der Beschickungsstation wird der Deckel mit dem Waschgut
angehoben und in Beschickungsposition gefahren und in die Reinigungskammer
abgesenkt, bis der Deckel auf den Wandungen der Reinigungskammer aufliegt
und abdichtet. Durch einen Motor kann das Waschgut wahrend des
Waschvorganges gedreht oder hin und her geschwenkt werden. Die bekannte
Einrichtung besitzt nur eine Reinigungskammer und die Hubvorrichtung kann
wéahrend der Behandlung nicht betatigt werden, weil sonst der Deckel gedffnet
wird und Behandlungsmedium verloren geht. Ferner ist mit der Hubvorrichtung
eine Justierung des Reinigungsgute innerhalb der Reinigungskammer nicht
maoglich. Die Drehung oder Hin- und Her- Bewegung des Reinigungsgutes erfolgt
in konventioneller Weise mit Hilfe eines separaten Antriebes und nicht mit der
Hubvorrichtung.

Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine Verbesserung der
Reinigungsanlage in der Weise zu erreichen, indem der Verschluss der
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Reinigungskammer  durch  eine  Deckelvorrichtung  erfolgt, die der
Bewegungsrichtung der Hubvorrichtung angepasst ist. Die Aufgabe wird
erfindungsgeman einer ersten Ausfihrung durch die in Anspruch 1 aufgeflhrten
MaBnahmen und gemaB einer zweiten Ausfihrung durch die in Anspruch 2
aufgefihrten MaBnahmen geldst. Weiterbildungen der Erfindung sind in den

Unteranspruchen beschrieben.

Der Vorteil der Erfindung besteht darin, dass der Deckel am Hubarm der
Hubvorrichtung verbleibt, wenn der Transport von Reinigungsgut aus der
Reinigungskammer zur Ablage oder bei einer Mehrkammeranlage von einer
Reinigungskammer in die n&chste erfolgt. Dadurch, dass Hubarm und Deckel
eine Baueinheit bilden, erfolgt eine Mitnahme des Deckels beim Transport des
Reinigungsgutes mit der Transportvorrichtung. Das Besondere daran ist, dass
der Hubarm den Deckel in einem zentralen Durchbruch aufnimmt und der Deckel
am Hubarm in Langsrichtung beweglich geflhrt ist, so dass eine Hubbewegung
des Reinigungsgutes bei geschlossener Reinigungskammer moglicht ist. Der
Hubarm besitzt einen Mitnehmer flr den Deckel, so dass durch Heben des
Hubarmes ab einer definierten Hubhdhe eine Mithahme erfolgt. Ebenso erfolgt
durch Senken des Hubarmes, etwa zum Beladen der Reinigungskammer ab
einer definierten Senkung des Hubarmes eine Kontaktverbindung des Deckels
mit einer Auflage an der Offnung der Reinigungskammer. Durch diese
Ausbildung bleibt die Reinigungskammer auch bei einer Auf- und Ab- Bewegung
des Reinigungsgutes in der Reinigungskammer durch Heben und Senken des
Hubarmes wahrend der Behandlung stets geschlossen. Ferner wird die
Reinigungskammer automatisch geéffnet, durch Heben des Hubarmes zwecks
Entladen des Reinigungsgutes. Hierbei kommt der Mitnehmer des Hubarmes mit
dem Deckel in Kontaktverbindung. Ein weiterer Vorteil der Erfindung besteht
darin, dass das Reinigungsgut in der Reinigungskammer bei geschlossenem
Deckel justiert werden kann, indem der Hubarm in Bezug zur Reinigungskammer
in der Héhe verstellbar ist. Damit kann Reinigungsgut unterschiedlicher GréBe

exakt an Strahlungseinheiten der Reinigungskammer positioniert werden.
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Eine Variabilitat, die es ermdglicht das Greifwerkzeug auf einfache Weise durch
eine Horizontal- und eine Vertikalbewegung zu positionieren, ermoglicht eine
weitere Verbesserung der Erfindung.

Die Ausrichtung des Greifwerkzeuges kann exakt zu den Installationen in der
Reinigungskammer erfolgen, mit denen Behandlungsmedium auf das
Reinigungsgut gespritzt, gespruht oder gestrahlt wird. Ferner ist auch wahrend
der Behandlung durch Hin- und Her bewegen oder Auf- und Ab Bewegen des
Reinigungsgutes eine Verbesserung des Behandlungsergebnisses zu erreichen,
weil das Reinigungsgut etwa an Disenstécken entlang geflhrt werden kann, um
kritische Bereiche am Umfang des Reinigungsgutes intensiv zu behandeln. In
SchlieBstellung des Deckels kann der Hubarm eine vertikale Auf- und Ab-
Bewegung und eine horizontale Hin- und Her- Bewegung durchfUhren. Dabei ist
der Deckel verschiebbar an einer Auflage, vorzugsweise auf der Stirnwand der
Reinigungskammer gefthrt, und kann durch Horizontalbewegung des Hubarmes

in bestimmten Grenzen verschoben werden.

Der Hubarm der Hubvorrichtung ist vorteilhaft ist als vertikal in FUhrungen
angeordnete Saule ausgefihrt und kann mit einem Kettenantrieb bewegt werden.
Die Antriebskette ist zwischen zwei Ritzeln geflhrt, wobei ein Ritzel durch einen
Motor angetrieben wird. Der Kettenantrieb ist an einer Konsole befestigt, die an
einer Laufkatze angebracht ist. Die Laufkatze bewegt sich auf Flhrungsschienen
und kann den Hubarm der Hubvorrichtung von einer Stellung Uber der Ablage fur
das Reinigungut bis in eine Stellung Uber der Reinigungskammer transportieren.
Mit dem Hubarm kann ferner eine Vertikalbewegung Auf- und Ab in der
Reinigungskammer durchgefihrt werden. Mit dem Greifwerkzeug kann das
Reinigungsgut von einer Ablage aufgenommen und angehoben werden und in
die Reinigungskammer hineingesenkt werden. In der Arbeitsstellung des
Hubarmes innerhalb der Reinigungskammer kann mit der Transportvorrichtung
auch eine Hin- und Her- Bewegung durchgeflhrt werden, so dass das
Reinigungsgut an jeder gewinschten Stelle an den Spritz- Sprih- oder
Strahldisen wahrend der Behandlung entlang geflhrt werden kann. Der Deckel
macht diese Bewegungen mit und verschlieBt die Offnung. Der Hubarm der
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Hubvorrichtung kann auch innerhalb der Reinigungskammer und wahrend der
Behandlung in vertikaler Richtung Auf und Ab gesteuert werden, so dass alle
Stellen des Waschgutes an einer Seite erreicht werden kénnen. Vorteilhaft ist der
Hubarm mit dem Greifwerkzeug um seine Langsachse drehbar gelagert, so dass
durch Rotation des Greifwerkzeuges an allen Umfangsseiten eine Reinigung
durchgefihrt werden kann. Vorteilhaft ist im Hubarm eine durchgehende
Antriebswelle flr das Greifwerkzeug gelagert, die durch einen am anderen Ende

des Hubarmes angebrachten Motor angetrieben wird.

Zur Erhdhung der Flexibilitat der Transportvorrichtung sind FUhrungsschienen
entlang einer Reihe von Reinigungskammern bis zu der Ablage verlegt, auf
denen eine Laufkatze mit einer Hubvorrichtung den Transport durchfihrt. Die
Hubvorrichtung besitzt einen Hubarm mit Greifwerkzeug, so dass verschmutztes
Waschgut von der Ablage entnommen und in einer ersten Reinigungskammer
eingebracht werden kann, in der ein erster Behandlungsvorgang, beispielsweise
ein Waschvorgang ablduft, bis in eine letzte Reinigungskammer, in der
beispielsweise ein Trocknungsvorgang ablauft und von dort aus das gereinigte
Waschgut in die Ablage zum Abtransport bereitgestellt wird. Vorteilhaft sind
Schienen an der Laufkatze quer zur Laufrichtung angebracht, auf denen ein
Schlitten gefthrt ist. Der Schlitten kann die Hubvorrichtung tragen, und der
Hubarm mit dem Greifwerkzeug kann dadurch unabh&ngig von der Laufrichtung
der Laufkatze bewegt werden. Durch diese Anordnung kdnnen auch
unregelmaBig angeordnete Reinigungskammern entfernt von der Ablage in
einem 3- Koordinatensystem angefahren werden. Im einfachsten Fall kénnen in
einer Reihe und im Abstand angeordnete Reinigungskammern von einer entfernt
von den Reinigungskammern befindlichen Ablage aus, als Ursprung,
beispielsweise von einem Forderband aus, mit Waschgut bestlckt werden, wobei
das Greifwerkzeug das Reinigungsgut aufnimmt und der Hubarm das Waschgut
anhebt in einer Ebene Uber dem Niveau der Reinigungskammern, die Laufkatze
eine erste Reinigungskammer mit einer X-Koordinate ansteuert und der Schlitten
den Hubarm mit Reinigungsgut entlang einer Y- Koordinate bis in eine Position
Uber der Offnung der Reinigungskammer beférdert. Der Hubarm schlieBlich das
Greifwerkzeug mit dem Reinigungsgut durch die Offnung absenkt und wahrend
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der Behandlung festhalt, wobei in dieser Position Schlitten, Laufkatze und
Hubarm zueinander koordinierte Bewegungen auch Waschbewegungen

ausfihren.

Bei der Ausfihrung gemaB Anspruch 2 weist die Transportvorrichtung einem
mehrgliedrigen, um Achsen steuerbaren Manipulatorarm und einen Hubarm mit
einem Greifwerkzeug auf. Der Deckel ist in einem zentralen Durchbruch entlang
des Schaftes des Hubarmes beweglich geflhrt, und es besteht eine Verbindung
zwischen Deckel und Hubarm Uber ein Pendellager. Bei dem Pendellager handelt
es sich vorteilhaft um ein Kugelgelenk, das zusatzlich eine axiale Flhrung zur
Aufnahme des Hubarmes besitzt. Das Kugelgelenk ist vorteilhaft mit einem
Kugelkopf am Hubarm und einer Kugelschale am Deckel im Bereich des
zentralen Durchbruchs ausgebildet. Die Kugelschale umschlieBt den Kugelkopf
vorteilhaft Ober seinen Durchmesser hinaus, so dass sich eine einfache
Verbindung ergibt. Ferner kann durch diese Ausbildung eine Abdichtung gegen
Uber dem Deckel erfolgen. Am Ende des Hubarmes ist ein Mithehmer flr den
Deckel vorgesehen, wobei zwecks Mithahme des Deckels in Aufwartsbewegung
des Hubarmes der Mithehmer einen Anschlag fur den Deckel bildet. Zum
SchlieBen der Reinigungskammer in Abwéartsbewegung des Hubarmes setzt der
Deckel an der Reinigungskammer auf. Bei geschlossener Reinigungskammer
kann eine translatorische Bewegung des Hubarmes in der FUhrung oder eine
Pendelbewegung des Hubarmes im Pendellager mit dem Manipulatorarm
erfolgen.

Nach einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist das Pendellager mit
einem mit Spiel in den zentralen Durchbruch des Deckels eingesetzten
langgestreckten FUhrungskdrper ausgerlUstet. Als Pendellager im Sinne der
Erfindung ist die Beweglichkeit des FUhrungskérpers in dem zentralen
Durchbruch des Deckels bei geschlossenem Deckel relativ zum Deckel definiert.
Der FUhrungskoérper ist fest mit dem Schaft des Hubarmes verbunden und der
Deckel beweglich am Fdhrungskérper gehalten. Das Spiel zwischen
FUhrungskorper und dem Durchbruch des Deckels dient als FUhrung des

Hubarmes und ermoglicht in der Arbeitsstellung durch Bewegungen des
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Manipulatorarms eine Bewegung des Hubarmes unabhangig vom Deckel, ferner
eine Auf- und Ab Bewegung des FUhrungskérpers bzw. des Schaftes mit dem

Greifwerkzeug und eine Pendelbewegung durch Neigen des Hubarmes.

Der Fuhrungskérper kann in dem Bereich zwischen Greifwerkzeug und
Manipulatorarm ringsum den Hubarm herum als konzentrischer Kéfig oder als
zylindrischer Korper, wie Rohrabschnitt mit einem runden oder quadratischen
Querschnitt ausgefihrt sein. Um zu verhindern, dass in der Arbeitsstellung
Reinigungsflissigkeit durch den Flhrungskérper hindurch nach auBen gelangt,
ist der Innenquerschnitt des Flhrungskérpers gegen den Schaft des Hubarmes
abgedichtet. Ferner ist das Spiel zwischen Flhrungskérper und dem Durchbruch
des Deckels durch einen flexiblen Dichtkérper, wie Mantel oder Manschette
abgedeckt, der eine Verbindung zwischen Deckel und Fuhrungskorper herstellt
und mit dem Hubarm eine Baueinheit bildet. Der Mantel bzw. die Manschette ist
einerseits am Deckel und andererseits am FUhrungskérper befestigt. Der Mantel
bzw. die Manschette kann als Faltenbalg ausgefihrt sein, der sich entsprechend
der Hubbewegung des Fuhrungskodrpers staucht oder streckt. Der Dichtkorper
besteht aus Flussigkeit dichtem Material. Der Dichtkdrper kann zusatzlich die
Funktion als Halter far den Deckel erflllen, wenn wahrend des Transporthubes
der Deckel mit dem Fuhrungskérper verbunden bleiben soll. Alternativ kann die
Funktion des Halters durch Traggurte Ubernommen werden, die einerseits am
Deckel und andererseits am Fuhrungskdrper befestigt sind. In diesem Fall ist der

Dichtkérper vom Gewicht des Deckels entlastet.

Der Vorteil dieser AusfUhrungen besteht darin, dass die Behandlung des
Reinigungsgutes in der Reinigungskammer verbessert wird. Zusatzlich zu einer
Auf- Ab- Bewegung des Greifwerkzeuges mit dem Hubarm, kann das
Greifwerkzeug durch Steuerung des Manipulatorarmes in der Reinigungskammer
noch eine Pendelbewegung in beliebiger Richtung ausfliihren. Die Steuerung des
Manipulatorarmes lasst sich vorteilhaft mit einem industriellen Roboter ausfihren,
der durch eine komplexe Programmierung in der Lage ist, einen autonomen
flexiblen Arbeitsablauf durchzuflhren, so dass Reinigungsgut in der

Reinigungskammer optimal behandelt werden kann. Es sind Funktionen
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steuerbar, die eine individuelle Handhabung und Ausrichtung des
Reinigungsgutes in Bezug zu den in der Behandlungskammer installierten

Behandlungsarmaturen ermoglichen.

Es ist fir mehrere Reinigungskammern nur ein, far alle Reinigungskammern
passender Deckel erforderlich, der bei jedem Eintauchen in eine
Reinigungskammer automatisch die Offnung der Reinigungskammer verschlieBt.
Ferner bleibt die Reinigungskammer auch dann geschlossen, wenn dass
Reinigungsgut in der Reinigungskammer bewegt wird.

GemaR einer Weiterbildung der Erfindung erfolgt in der SchlieBstellung des
Deckels eine an der Reinigungskammer- Offnung hergestellte gleitende
horizontale Verschiebbarkeit des Deckels bei einer Horizontalbewegung des
Hubarmes. Die horizontale Verschiebbarkeit des Deckels ermoglicht gleichzeitig
eine Abdichtung des Deckels mit der Offnung der Reinigungskammer, so dass
auch bei einer Hin und Her- Bewegung des Deckels die Reinigungskammer dicht

verschlossen ist.

Der Vorteil besteht darin, dass sowohl eine Abdichtung bei der Hin- und Her
Bewegung, Auf- und Ab oder einer Pendelbewegung hergestellt wird, so dass ein
Verlust von Behandlungsmedium verhindert wird. Dadurch, dass eine Abdichtung
sowohl in horizontaler als auch in vertikaler Bewegungsrichtung erfolgt, ist als
Basisbauteil ein horizontal verstellbarer krempenartiger Schiebedeckel um den
Hubarm herum angebracht, der lose am Rand der Offnung der
Reinigungskammer aufliegt. Der Schiebedeckel einerseits hat einen
konzentrischen, beispielsweise zylindrischen Rohrfortsatz und andererseits
besitzt der Hubarm an seinem, das Greifwerkzeug tragenden Ende ebenfalls
einen konzentrisch um den Hubarm verlaufenden, beispielsweise zylindrischen
Rohrfortsatz. Beide Teile bilden eine ineinander schiebbare teleskopartige
Dichtverbindung, welche die Dichtigkeit des Hubarmes in vertikaler Richtung
gewahrleistet. Der Uberdeckungsgrad des Schiebedeckels zur Offnung der
Reinigungskammer ist so bemessen, dass in jeder Schieberichtung in der
Endlage noch eine Uberdeckung vorhanden ist.
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Zur Verbesserung der Abdichtung zwischen einem krempenartiges Teil, der den
Schiebedeckel bildet und dem Randbereich der Offnung der Reinigungskammer
ist am auBeren Umfang ein umlaufender Dichtsteg angebracht, der sich mit
seiner Stirnflache an der Flache im Randbereich der Offnung abstiitzen kann.

Eine weitere Verbesserung der Abdichtung wird durch einen Zwischendeckel
erreicht, der wie in den Unteranspriichen beschrieben mit seinem umlaufenden
Kragen auf dem Randbereich der Offnung aufliegt und horizontal verschiebbar ist
und beim Herausfahren des Hubarmes aus der Reinigungskammer nicht

mitgenommen wird, sondern an der Reinigungskammer verbleibt.

Nachfolgend sind zwei AusfUhrungsbeispiele der Erfindung an Hand der

Zeichnungen naher erlautert.
Es zeigen:

FIG.1 eine schematische Darstellung einer Reinigungsanlage mit einer
Reinigungskammer und einer Transportvorrichtung,

FIG. 2 eine Variante der Dichtanordnung der Kammeréffnung,

FIG. 3 die Reinigungsanlage nach FIG. 1 in der die Transportvorrichtung sich
Uber einer Ablage befindet,

FIG. 4 die Reinigungsanlage nach FIG. 1 in einer Seitenansicht.

FIG. 5 eine zweite Ausflhrung der Reinigungsanlage mit einem industriellen
Roboter als  Transportvorrichtung in der Aufnahmeposition von
Reinigungsgut,

FIG. 6 die Ausfuhrung nach FIG. 1 in der Abgabeposition des
Reinigungsgutes in die Reinigungskammer,

FIG. 7 die Ausfuhrung nach FIG. 5 und FIG. 6 in Arbeitsstellung des
Reinigungsgutes in der Reinigungskammer,

FIG. 8 die Ausfihrung nach FIG. 7 in einer anderen Arbeitsstellung des
Reinigungsgutes.
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FIG. 9 eine Variante der Reinigungsanlage nach FIG. 5 bis8,
FIG. 10  ein Detail der Anlage nach FIG. 9,
FIG. 11  ein weiteres Detail der Anlage nach FIG. 9 in einer Pendelstellung des

Hubarmes.

Beschrieben sind zwei Ausflihrungen der Reinigungsanlage. In den Figuren 1 bis
4 ist eine erste Ausflhrung und in den Figuren 5 bis 8 ist eine zweite Ausflhrung
beschrieben Die FIG. 9 bis11 zeigen eine Variante der der Ausfihrung nach FIG.
5 bis 8. Gleiche Teile der Anlagen sind mit gleichen Bezugszeichen versehen, far
die auch die betreffenden Beschreibungsteile in beiden Anlagen gleichermaBen

gelten.

In den Figuren 1 bis 4 ist die Reinigungsanlage mit einer Reinigungskammer 1
und in den Figuren 4 bis 8 mit zwei Reinigungskammern 1 dargestellt, die mit
einer Transportvorrichtung 2 beschickt werden. Die Reinigungskammer 1 besteht
aus einem Blechgehduse 3 mit einem unteren Ablass 4 fir gebrauchte
Reinigungsflissigkeit. Am AuBenmantel der Reinigungskammer 1 sind
Einrichtungen 5, 6 zum Abstrahlen eines Behandlungsmediums angebracht, die
in einem Fall mit rotierenden Spritz- Strahl- oder Sprihdisen 7 und im anderen
Fall mit einer Lanze 8 zum Hochdruckstrahlen in die Reinigungskammer 1
hineinragen. Die Reinigungskammer 1 besitzt eine zentrale, dem Ablass 4
gegeniberliegende Offnung 9 in der oberen Stirnwand 10 des Blechgehauses 3,
die mit einem Deckel 11 verschlieBbar ist. Im Ausfihrungsbeispiel ist eine
zentrale Offnung 9 vorhanden. Die Offnung 9 ist kreisfdrmig ausgebildet.
Selbstverstandlich kénnen Deckel 11 und Offnung 9 auch quadratisch oder
rechteckig sein. Der Rand der Offnung 9 besitzt einen nach auBen gestellten
umlaufenden Bundsteg 12. Der Deckel 11 besitzt einen zentralen Durchbruch 13,
der den Schaft 14 des Hubarmes 15 aufnimmt. Die FIG. 1, FIG. 2 und FIG. 3
zeigen eine FUhrung 18 zwecks Bildung einer ineinander schiebbaren
Dichtungsanordnung. Der Deckel 11 hat an seiner Innenseite einen
kragenartigen zylindrischen Fortsatz 19, und der Hubarm 15 ist an seinem den
Greifwerkzeug 20 zugeordneten Ende mit einem zylindrischen Kragen 21
ausgerustet. Fortsatz 19 und Kragen 21 sind gleitend ineinander gesetzt. Der
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Kragen 21 ist mit einem Boden 22 an der Stirnseite des Hubarmes 15 befestigt ist
und besitzt einen Flansch, der als Mitnehmer 23 wirkt. Wenn der Hubarm 15
angehoben wird, kommt der Mitnehmer 23 ab einer bestimmten Hubhdhe in
Wirkverbindung mit dem Deckel 11 und wird angehoben. Im umgekehrten Fall
wird ab einer bestimmten Senktiefe der Deckel 11 auf der Stirnwand 10 oder
einem Zwischendeckel 24 aufgesetzt. Der Deckel 11 ist gemaB FIG. 4 in einer
Fuhrung 16 gehalten. Die FUhrung 16 weist eine Buchse 17 um den Randbereich
des Durchbruches 13 auf, in der der Deckel 11 schiebbar entlang des Schaftes

14 gelagert ist.

Wie aus FIG. 2 am besten erkennbar ist, liegt auf der Stirnwand 10 ein loser
Zwischendeckel 24 mit einer zentralen Offnung 25 auf. Der Durchmesser der
zentralen Offnung 25 kann dem Durchmesser der Offnung 9 in der Stimwand 10
entsprechen oder geringflgig kleiner sein. Der Durchmesser des
Zwischendeckels 24 ist wesentlich gréBer als der Durchmesser der Offnung 9 in
der Stirnwand 10 und besitzt einen &uBeren umlaufenden Kragen 26, mit dem
der Zwischendeckel 24 auf der Stimwand 10 aufliegt. Um die zentrale Offnung 25
herum ist der Zwischendeckel 24 mit einem nach auBen gerichteten Steg 27
versehen. Die Differenz des Durchmessers des Zwischendeckels 24 und der
Offnung 9 ergibt ein MaB ,B*, um das sich der Zwischendeckel 24 in jeder
Richtung auf der Stirnwand 10 verschieben lasst. Mit dem Bundsteg 12 und den
Kragen 26 ist der Schiebereich des Zwischendeckels 24 auf der Stirnwand 10
begrenzt. Bundsteg 12 und Kragen 26 wirken als Anschlage.

In FIG.1, ragt der Hubarm 15 der Hubvorrichtung 28 in die Reinigungskammer 1
hinein. Am Ende des Hubarmes 15 befindet sich das Greifwerkzeug 20, mit dem
das Reinigungsgut ,G* festgehalten wird. Der Deckel 11 besitzt am AuBenrand
einen umlaufenden Dichtsteg 29 und wirkt mit dem Zwischendeckel 24 in der
Weise zusammen, dass der Dichtsteg 29 etwa bundig mit nur wenig Spiel in den
Steg 27 des Zwischendeckels 24 einsetzbar ist und beim Herabsenken des
Hubarmes 15 durch die Offnung 9 hindurch automatisch eine Wirkverbindung
herstellt, indem der Dichtsteg 29 mit seiner Stirnflache auf den Zwischendeckel
24 aufsetzt. In der in FIG. 1 dargestellten Lage des Hubarmes 15 schleppt bei
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einer Hin- und Her Bewegung der Transportvorrichtung 2 bzw. des Hubarmes 15
der Deckel 11 den Zwischendeckel 24 mit, wobei Dichtsteg 29 und Steg 27 des
Zwischendeckels 24 als Mitnehmer dienen. Der effektive Verschiebeweg bei
einer Hin- und Her Bewegung kann bei entsprechender Ausbildung des Deckel
11, wie nachfolgend erlautert, etwa dem MaB ,B* entsprechen. Im
Ausflihrungsbeispiel sind alle Deckel 11, 24 und Offnungen 9, 25 kreisférmig
ausgeflnhrt.

In FIG. 2 ist eine vereinfachte Variante der Dichtanordnung dargestellt. Es ist kein
Zwischendeckel 24 vorhanden, so dass der Deckel 11 mit seinem Dichtsteg 29
direkt auf der Stirnwand 10 aufliegt, bzw. der Deckel 11 mit seinem Dichtsteg 29
auf dem Bundsteg 12 der Stirnwand 10 abgestitzt ist. Es ist erkennbar, dass der
Hubarm 15 aus der Mitte der Reinigungskammer 1 nach links in Richtung der
Dusen 7 versetzt ist unter Mithnahme des Deckels 11.

Der Hubarm 15, gemaRB FIG. 1, 2, 3 und 4, ist vorteilhaft als vertikal in Fihrungen
30 angeordnete Saule ausgeflhrt und kann mit einem Kettenantrieb 31 bewegt
werden, indem das obere Ende des Hubarmes 15 mit einem Schloss 32 mit der
Antriebskette 33 verbunden ist. Die Antriebskette 33 ist zwischen zwei Ritzeln 34,
35 geflhrt, wobei ein Ritzel 34 durch einen Motor 36 angetrieben wird. Der
Kettenantrieb 31 ist an einer Konsole 37 befestigt, die an einer Laufkatze 38 oder
einem an der Laufkatze 38 gelagerten Schlitten 41 angebracht ist. Die Laufkatze
38 bewegt sich auf FUhrungsschienen 39 und kann den Hubarm 15 von einer
Stellung Gber der Ablage 40 fir das Reinigungut ,G* bis in eine Stellung tber der
Offnung 9 der Reinigungskammer 1 transportieren. Mit dem Hubarm 15 wird eine
Vertikalbewegung durchgefthrt. Mit dem Greifwerkzeug 20 kann das
Reinigungsgut ,G* von der Ablage 40 aufgenommen und mit dem Hubarm 15
angehoben und in die Reinigungskammer 1 hineingesenkt werden. In der
Arbeitsstellung des Hubarmes 15 innerhalb der Reinigungskammer 1 kann mit
der Laufkatze 38 oder dem Schlitten 41 eine ,Hin- und Her Bewegung
durchgefihrt werden, so dass das Reinigungsgut ,G* an jeder gewlnschten
Stelle an den Spritz- Sprih- oder Strahldisen 7, 8 wahrend der Behandlung
entlang gefthrt wird. Der Deckel 11 mit dem Zwischendeckel 24 machen diese
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Bewegungen mit und verschlieBen die Offnung 9. Der Hubarm 15 kann auch
innerhalb der Reinigungskammer 1 und wahrend der Behandlung in vertikaler
Richtung Auf und Ab gesteuert werden, so dass alle Stellen des Waschgutes ,G*
an einer Seite erreicht werden kdnnen. Vorteilhaft ist der Hubarm 15 mit dem
Greifwerkzeug 20 um seine Langsachse drehbar gelagert, so dass durch
Rotation des Greifwerkzeuges 20 an allen Umfangsseiten eine Reinigung
durchgefihrt werden kann. Vorteilhaft ist im Hubarm 15 durchgehend eine
Antriebswelle 42 flr das Greifwerkzeug 20 gelagert, die durch einen am anderen
Ende des Hubarmes 15 angebrachten Motor 43 angetrieben wird.

Zur Erhéhung der Flexibilitat der Transportvorrichtung 2 ist der Schlitten 41 auf
Schienen 44 der Laufkatze 38 angebracht. Die FUhrungsschienen 39 kdnnen
entlang einer Reihe von Reinigungskammern 1 bis zu der Ablage 40 verlegt sein.
Auch eine Kreisanordnung ist denkbar, bei der mehrere Reinigungskammern 1
im Bogen angeordnet sind und die Ablage 40 zwischen zwei benachbarten
Reinigungskammern1 eingeflgt ist, so dass verschmutztes Waschgut ,G“ von
der Ablage 40 entnommen und in eine erste Reinigungskammer 1 eingebracht
wird, in der ein erster Behandlungsvorgang, beispielsweise ein Waschvorgang
ablauft, bis in eine letzte Reinigungskammer 1, in der beispielsweise ein
Trocknungsvorgang ablauft und von dort aus das gereinigte Waschgut ,G* in die
Ablage 40 zum Abtransport bereitgestellt wird. Ist der Schlitten 41 quer zur
Laufrichtung der Laufkatze 38 angeordnet, kann der Hubarm 15 mit dem
Greifwerkzeug 20 unabhangig von der Laufrichtung der Laufkatze 38 bewegt
werden. Durch diese Anordnung kdénnen auch unregelmaBig angeordnete
Reinigungskammern 1 entfernt von der Ablage 40 in einem 3- Koordinatensystem
angefahren werden. Im einfachsten Fall kdnnen in einer Reihe und im Abstand
angeordnete  Reinigungskammern 1 von einer entfernt von den
Reinigungskammern 1 befindlichen Ablage 40 aus, als Ursprung, beispielsweise
von einem Foérderband aus, mit Waschgut ,G* bestlckt werden, wobei der
Hubarm 15 mit Greifwerkzeug 20 das Reinigungsgut ,,G“ aufnimmt und anhebt in
einer Ebene Uber dem Niveau der Reinigungskammern 1, die Laufkatze 38 eine
erste Reinigungskammer 1 mit einer X-Koordinate ansteuert und der Schlitten 41

den Hubarm 15 mit Reinigungsgut ,G* entlang einer Y- Koordinate bis in eine
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Position Uber der Offnung 9 bzw. 25 der Reinigungskammer 1 beférdert. Der
Hubarm 15 schlieBlich das Greifwerkzeug 20 mit dem Reinigungsgut ,G* durch
die Offnungen 25, 9 absenkt und wahrend der Behandlung festhalt, wobei in
dieser Position Schlitten 41, Laufkatze 32 und Hubarm 15  zueinander

koordinierte Bewegungen auch Waschbewegungen ausfihren.

Es sei noch erwdhnt, dass in Fig. 1 die Stellung der Transportvorrichtung 2 in
Arbeitsstellung der Reinigungskammer 1 und in FIG. 3 die Transportvorrichtung 2
in einer Stellung zum Absetzen des Waschgutes ,G* auf der Ablage 40
dargestellt ist. Es ist ersichtlich, dass Deckel 11 und Hubarm 15 verbunden
bleiben. In FIG. 4 ist die seitliche Ansicht der Reinigungsanlage dargestellt, bei
der mit dem Schlitten 41 eine Transportbewegung des Hubarmes 15 quer zur
Bewegungsrichtung der Laufkatze 38 erfolgt.

Die Reinigungsanlage gemaB FIG. 5 bis 8 und 9 bis 11 enthalt als
Transportvorrichtung 2 einen industriellen Roboter 45 mit einen um mehrere
Achsen steuerbaren Manipulatorarm 46 und einen Hubarm 47, mit einem
Greifwerkzeug 20 am freien Ende. Der Deckel 11 ist in dem zentralen
Durchbruch 48 entlang des Schaftes 49 des Hubarmes 47 beweglich geflhrt. Es
besteht zwischen Deckel 11 und Hubarm 47 eine Verbindung in Form eines
Pendellagers 50, so dass der frei hdngende Deckel 11 beliebig schwingen kann.
Das Pendellager 50 ist gemaB FIG. 5 bis 8 als Kugelgelenk 51 mit einem
Kugelkopf 52 und einer Kugelpfanne 53 ausgefthrt. Der Kugelkopf 52 ist auf dem
Schaft 49 des Hubarmes 47 schiebbar in einer Fihrung 54 gelagert und die
Kugelpfanne 53 befindet sich am Deckel 11 im Randbereich des Durchbruchs 48.
Der Mitnehmer 55 am Ende des Hubarmes 47 bildet einen Anschlag zur
Mitnahme des Deckels 11 in der Aufwéartsbewegung des Hubarmes 47. In der
Abwaértsbewegung des Hubarmes 47 zum SchlieBen des Deckels 11 in der
fluchtenden Stellung mit der Reinigungskammer 1 setzt der Deckel 11 an der
Reinigungskammer 1 auf. In der Arbeitsstellung kann das Greifwerkzeug 20 mit
dem Hubarm 47 in der FUhrung 54 auf und ab bewegt oder im Pendellager 50 in
einer Pendelbewegung mit dem Manipulatorarm 46 bewegt werden. Eine weitere
Méglichkeit zur Ausfihrung einer Bewegung besteht darin, dass der Deckel 11
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mit seiner Auflageflache im Randbereich der Offnung 9 schiebbar ist, so dass
eine Hin und Herbewegung des Greifwerkzeuges 20 durchgeflhrt werden kann.
Dadurch wird eine optimale Justierung und Ausrichtung des Reinigungsgutes G
in der Reinigungskammer an mehreren Seiten ermdglicht. Ferner sind durch eine
Welle 56 im Hubarm 47 eine Drehung des Greifwerkzeuges 20 und eine
Schwenkung méglich, wie FIG. 7 zeigt. Die FIG. 7 zeigt ferner, dass der Deckel
11 an den rechten Rand der Reinigungskammer 1 verschoben ist. Die FIG. 8
zeigt die Position des Deckels 11 verschoben zum linken Rand der

Reinigungskammer 1.

Die Reinigungsanlage nach FIG. 9 bis 11 zeigt eine Variante der Anlage nach
FIG. 5 bis 8. Der wesentliche Unterschied besteht in der besonderen Ausbildung
des Pendellagers 50. Die weiteren in den FIG. 5 bis 8 beschriebenen
Anlagenteile gelten entsprechend auch fur die Variante nach FIG. 9 bis 11, so
dass auf die vorstehenden Beschreibungen verwiesen wird. Das Pendellager 50
ermoglicht die Beweglichkeit des Hubarmes 47 mit seinem Greifwerkzeug 20 in
der Behandlungskammer 1 in mehrere Richtungen ohne Ausbildung eines
speziellen Drehgelenkes zwischen Deckel 11 und Hubarm 47. Die Funktion einer
Pendelbewegung des Hubarmes 47 wahrend der Behandlung in der
Reinigungskammer 1, d.h. bei geschlossenem Deckel 11, wird durch einen
FOhrungskdrper 57 erreicht, der mit einem Spiel 60 in den Durchbruch 48 des
Deckels 11 eingesetzt ist, das so grof3 ist, dass der FUhrungskorper 57 um einen
bestimmten Winkel gegen die Horizontale geneigt werden kann, ohne dass
dadurch eine kraftschllUssige Verkantung mit dem Deckel 11 erfolgt. Das Spiel 60
soll andererseits gering genug sein, dass eine horizontale Verschiebung des
Deckels 11 an der Stirnwand 10 der Reinigungskammer 1 bei einer
entsprechenden horizontalen Bewegung des Hubarmes 47 ermdglicht wird.
Ferner soll der FUhrungskérper 57 eine langgestreckte Form aufweisen, so dass
eine FUhrung im Durchbruch 48 Uber den gesamten Hubweg des Hubarmes 47

erfolgt.

Der Hubarm 47 durchgreift den Fihrungskérper 57 und ist Uber eine Verbindung
61 dichtend am Schaft 47 des Hubarmes 47 befestigt. Hubarm 47 und
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FUhrungskorper bilden mit der Verbindung 61 eine Baueinheit. Als
FOhrungskdrper 57 kann ein seitlich offener Kéfig oder Zylinder mit rundem oder
rechteckigem Querschnitt verwendet werden. Zur Abdichtung des Spiels 61 ist
zwischen dem Deckel 11 und dem Fuhrungskérper 57 ein flexibler Dichtkérper 58
aus flussigkeitsdichtem Material angebracht, der als Faltenbalg oder Manschette
ausgebildet ist und mit einem Ende an einen nicht naher bezeichneten Flansch
des Deckels 11 und mit dem anderen Ende am oberen Randbereich des
FOhrungskérpers 57 befestigt ist. Wahrend der Reinigung in der
Reinigungskammer 1 wird der Dichtkdrper 58 bei Bewegungen des Hubarmes 47
ziehharmonikaartig zusammen gedrickt und auseinander gezogen. Zur
Entlastung des Dichtkorpers 58 wahrend des Transportvorganges ist der Deckel

11 mit Traggurten 59 am Fuhrungskorper 57 oder dem Hubarm 47 gehalten.
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Patentanspriche

1. Industrielle Reinigungsanlage mit einer oder mehreren
Reinigungskammern und einer fahrbaren, drehbaren oder schwenkbaren
Transportvorrichtung  (2), zum Beladen und Entladen, wobei die
Transportvorrichtung (2) eine Hubvorrichtung (28) mit einem Greifwerkzeug (20)
fr Reinigungsgut ,G"* aufweist, mit der ein Transporthub in die
Reinigungskammer (1) erfolgt und das Greifwerkzeug (20) durch Offnungen (9)
der Reinigungskammern (1) geflhrt ist, die mit einem Deckel (11) verschlieBbar
sind, wobei Hubvorrichtung (28) und Deckel (11), eine Baueinheit bilden, dadurch
gekennzeichnet, dass der Deckel (11) in einem Durchbruch (13) entlang des
Schaftes (14) eines Hubarmes (15) der Hubvorrichtung (28) in einer Flhrung
(18), (16) beweglich gehalten ist, dass ein Mitnehmer (23) vorgesehen ist, der
zum Offnen der Reinigungskammer (1) in Aufwartsbewegung des Hubarmes (15)
einen Anschlag fir den Deckel (11) bildet, und zum SchlieBen der
Reinigungskammer (1) in Abwartsbewegung des Hubarmes (15) der Deckel (11)
an der Reinigungskammer (1) aufgesetzt ist, wobei in SchlieBstellung des
Deckels (11) mit dem Hubarm (15) eine Auf- oder Ab- Bewegung des

Greifwerkzeuges (20) in der Reinigungskammer (1) steuerbar ist.

2.  Industrielle Reinigungsanlage mit einer oder mehreren
Reinigungskammern (1) und einer fahrbaren, drehbaren oder schwenkbaren
Transportvorrichtung  (2), zum Beladen und Entladen, wobei die
Transportvorrichtung (2) eine Hubvorrichtung (28) mit einem Greifwerkzeug (20)
fr Reinigungsgut ,G"* aufweist, mit der ein Transporthub in die
Reinigungskammer (1) erfolgt und das Greifwerkzeug (20) durch Offnungen (9)
der Reinigungskammern (1) geflhrt ist, die mit einem Deckel (11) verschlieBbar
sind, wobei Hubvorrichtung (28) und Deckel (11), eine Baueinheit bilden, dadurch
gekennzeichnet, dass die Transportvorrichtung (2) einen, um Achsen
steuerbaren Manipulatorarm (46) und einen Hubarm (47) mit einem
Greifwerkzeug (20) aufweist, dass der Deckel (11) in einem Durchbruch (48)
entlang des Schaftes (49) des Hubarmes (47) beweglich geflhrt ist, und eine
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Verbindung zwischen Deckel (11) und Hubarm (47) Uber ein Pendellager (50)
hergestellt ist, dass eine axiale Flhrung (54) zur Aufnahme des Hubarmes (47)
aufweist, dass ein Mitnehmer (55) fir den Deckel (11) vorgesehen ist, wobei
zwecks Mitnahme des Deckels (11) in Aufwartsbewegung des Hubarmes (47) der
Mitnehmer (55) einen Anschlag fir den Deckel (11) bildet, dass zwecks
SchlieBen der Behandlungskammer (1) in Abwartsbewegung des Hubarmes (47)
der Deckel (11) an der Reinigungskammer (1) aufgesetzt ist, wobei in der
Reinigungskammer (1) eine translatorische Bewegung des Hubarmes (47) in der
Fuhrung (54) oder eine Pendelbewegung des Hubarmes (47) im Pendellager (50)
mit dem Manipulatorarm (46) steuerbar sind.

3. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Transportvorrichtung (2) ein industrieller Roboter (45)
ist.

4. Industrielle Reinigungsanlage nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass flr das Pendellager (50) am Schaft (49) des Hubarmes
(47) ein Fuhrungskérper (57) befestigt ist, der im Durchbruch (48) des Deckels
(11) mit Spiel (60) eingesetzt ist, und ein den Flhrungskérper (57) umgebender
flexibler Dichtkérper (58), wie Mantel oder Manschette vorgesehen ist, der
einerseits am Deckel (11) und andererseits am FUhrungskorpers (57) oder
Hubarm (47) befestigt ist.

5. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Deckel (11) im Durchbruch (48) entlang des
Fuhrungskorpers (57) gehalten ist.

6. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 2 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass der Deckel (11) mit Traggurten (59) am
FUhrungskorper (57) gehalten ist.
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7. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass der Dichtkorper (58) aus einem Flussigkeit dichtem
Material besteht.

8. Industrielle Reinigungsanlage nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass das Pendellager (50) als Kugelgelenk (51) mit einem als
Kugelkopf (52) am Hubarm (47) und einer Kugelpfanne (53) am Deckel (11)

ausgefuhrt ist.

9. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Kugelpfanne (53) um den zentralen Durchbruch (48)

herum ausgebildet ist.

10. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspruche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass der Durchmesser der Offnung (9) kleiner ist als
der Durchmesser des Deckels (11), und dass der geschlossene Deckel (11) mit
dem Hubarm (15); (47) auf der Stirnwand (10) schiebbar ausgebildet ist.

11. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 1,  dadurch
gekennzeichnet, dass die Fuhrung (18) ineinander greifende Bereiche von
Deckel (11) und Hubarm (15) aufweist.

12. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 11, dadurch
gekennzeichnet, dass die FUhrung (18) zwecks Bildung einer ineinander
schiebbaren Dichtungsanordnung, der Deckel (11) an seiner Innenseite einen
kragenartigen zylindrischen Fortsatz (19) aufweist, und der Hubarm (15) an
seinem dem Greifwerkzeug (20) zugeordneten Ende mit einem zylindrischen

Kragen (21) ausgerulstet ist, die gleitend ineinander greifen.

13. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass der Deckel (11) mit seiner Auflageflache und der
Auflageflache im Randbereich der Offnung (9) der Reinigungskammer (1) eine

zusammenwirkende und quer zueinander schiebbare Dichtanordnung bilden.
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14. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass der Deckel (11) mit einem umlaufenden Dichtsteg
(29) im Randbereich der Offnung (9) an der Stirnwand (10) abgestiitzt ist.

15. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 1 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass an der Stirnwand (10) der Reinigungskammer (1),
im Randbereich der Offnung (9), ein auf der Flache des Randbereiches der
Offnung (9) schiebbarer Zwischendeckel (24) mit einer Offnung (25) angeordnet
ist, der in Arbeitsstellung des Hubarmes (15); (48) in der Reinigungskammer (1)
mit dem Deckel (11) in Schieberichtung gekuppelt ist.

16. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 15, dadurch
gekennzeichnet, dass der Zwischendeckel (24) an seinem inneren Rand einen
zum Deckel (11) hin gerichteten umlaufenden Steg (27) und an seinem auBeren
Rand einen zur Stirnwand (10) hin gerichteten umlaufenden Kragen (26)

aufweist.

17. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 1 bis 16,
dadurch gekennzeichnet, dass der der Rand der Offnung (9) als umlaufender
Bundsteg (12) ausgebildet ist.

18. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 1,  dadurch
gekennzeichnet, dass die Transportvorrichtung (2) eine an der Ablage (40) und
der Reinigungskammer (1) entlang gefihrte Laufkatze (38) aufweist.

19. Industrielle  Reinigungsanlage nach  Anspruch 18, dadurch
gekennzeichnet, dass an der Laufkatze (38) eine quer zur Fahrtrichtung
verlaufende Schiene (44) fir einen den Hubarm (15) aufnehmenden Schlitten
(41) angebracht ist.

20. Industrielle Reinigungsanlage nach einem der Anspriche 1, 10 bis 15,
dadurch gekennzeichnet, dass der Hubarm (15) als in FUhrungen (30) gelagerte
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Séule ausgefuhrt ist, die in Langsrichtung eine durchgehende Antriebswelle (42)
fir das Greifwerkzeug (20) aufweist.

21. Industrielle Reinigungsanlage nach Anspruch 1, 18 bis 20, dadurch
gekennzeichnet, dass der Hubarm (15) an seinem oberen Ende mit einem
Schloss (32) an einer zwischen einem oberen Ritzeln (34) und einem unteren
Ritzel (35) geflhrten Kettenantrieb (31) befestigt ist, der an einer Konsole (37)
der Laufkatze (38) angebracht ist.
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