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Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Reinigungsvorrich-
tung mit den Merkmalen des Anspruchs 1 und ein Ver-
fahren zum Reinigen von Reinigungsgut mit den Merk-
malen des Anspruchs 11. Derartige Reinigungsvorrich-
tungen und Verfahren kénnen im Bereich der Geschirr-
spultechnik eingesetzt werden, insbesondere im ge-
werblichen Bereich der Grof3kiichen und Einrichtungen
der Gemeinschaftsverpflegung. Die Erfindung wird in
Haubengeschirrspilmaschinen oder Durchschubge-
schirrspllmaschinen eingesetzt.

Stand der Technik

[0002] Aus dem Stand der Technik sind zahlreiche
Reinigungsvorrichtungen und Verfahren zum Reinigen
unterschiedlicher Arten von Reinigungsgut bekannt. Oh-
ne Beschrankung weiterer moglicher Einsatzmdglichkei-
ten wird die Erfindung nachfolgend beschrieben im Hin-
blick auf die Geschirrspultechnik, also im Hinblick auf
Reinigungsvorrichtungen in Form von Geschirrspllma-
schinen. Insbesondere kann es sich dabei um gewerb-
liche Geschirrspiilmaschinen handeln. Beispiele derar-
tiger Geschirrspiilmaschinen sind insbesondere die Gla-
ser- und Geschirrspllmaschinen der Serie DV oder der
Serie EcoStar der Meiko Maschinenbau GmbH & Co.
KG, Offenburg, Deutschland, oder der Serie PT der
Winterhalter Deutschland GmbH, Meckenbeuren,
Deutschland. Auch in anderen Produkten ist die vorlie-
gende Erfindung jedoch grundséatzlich einsetzbar.

[0003] Bei bekannten Haubengeschirrspiulmaschinen
wird Ublicherweise die Haube mittels einer geeigneten
Fihrung gefiihrt, wobei mittels entsprechender Griffe
und/oder Hebel das Bedienpersonal die Haube von einer
geschlossenen in eine gedffnete Position oder umge-
kehrtbewegen kann. Daneben sind allerdings auch auto-
matische Haubengeschirrspllmaschinen bekannt, bei
denen eine Haubenbewegung automatisch erfolgt, bei-
spielsweise angetrieben durch einen Motor. Die Hauben-
bewegung wird dabei Ublicherweise dadurch eingeleitet,
dass Uber ein Bedienfeld der Haubengeschirrsplilma-
schinen ein entsprechendes Signal gegeben wird. Alter-
nativ oder zusatzlich kbnnen auch separate Tasten oder
Schalter vorgesehen sein. Nachteilig an derartigen
Anordnungen ist jedoch, dass die Bedienelemente zwar
grundsatzlich beliebig platzierbar sind, dass diese je-
doch jeweils separat verdrahtet werden missen, was
in der Praxis aufwandig und kostenintensiv ist. Je nach
den ortlichen Gegebenheiten und der jeweiligen Situa-
tion der Aufstellung der Geschirrspilmaschine sind die
Betatigungselemente von der Bedienperson auch nicht
immer gut zu erreichen. Bei einer Auslésung der Hau-
benbewegung lediglich iber das Bedienfeld der Spiil-
maschine muss die Bedienperson zum Einleiten der
Haubenbewegung ihre Arbeitsposition, welche sich
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meist seitlich der Geschirrsplilmaschine beispielsweise
an einem Becken mit einer Vorspllbrause befindet, ver-
lassen.

[0004] Aus dem Stand der Technik sind auch auto-
matische Auslésevorgange bekannt. Dazu werden ver-
schiedene Sensoren in Haushaltsgeraten und Einrich-
tungsgegenstanden eingesetzt, welche bestimmte Sig-
nale empfangen und dementsprechend einen Offnungs-
vorgang einer Tur oder eines Auszugs initiieren. Bei-
spielsweise ist aus WO 2009/132813 A1 eine Geschirr-
spulmaschine mit einer als Berlihrungssensor ausge-
stalteten Dekorplatte bekannt. Aus DE 10 2008 028
313 A1 ist ein kapazitiver Berlihrungsschalter fur ein
Haushaltsgerat bekannt. EP 2 428 153 B1 beschreibt
ein Haushaltsgerat mit einem Turéffnungssensor zum
Erkennen eines akustisch geduferten Tiréffnungswun-
sches. EP 2 497 405 A2 beschreibt ein Haushaltsgerat
mit einem Klopfsensor, Uber welchen eine Klopfsigna-
leingabe ermdglicht wird. DE 10 2007 003451 A1 und DE
20 2007 006 818 U1 beschreiben einen Schrank mit
einem oder mehreren Auszigen und einem Raummik-
rofon sowie Festkorperschallsensoren. DE 10 2012 223
775 A1 beschreibt ein Haushaltsgerat mit einem Kérper-
schallsensor, welcher eingerichtet ist, um einen Tritt-
schall einer sich in einem Umgebungsbereich des Haus-
haltsgerats bewegenden Person zu detektieren. DE 10
2014 007 172 A1 beschreibt ein elektronisches Haus-
haltsgerat mit einer Gestenerfassungseinrichtung.
[0005] Trotz der Vorteile, welche mit dieser verbesser-
ten Sensorik verbunden sind, verbleiben zahlreiche tech-
nische Herausforderungen. So besteht eine Herausfor-
derung beispielsweise darin, dass Signale in vielen Fal-
len nicht eindeutig sind oder nicht eindeutig interpretier-
bar sind. Insbesondere akustische Signale, haptische
Signale oder auch Kérperschall kénnen im oftmals tur-
bulenten Betrieb einer GroRkiiche auch entstehen, ohne
dass hiermit eine bestimmte Reaktion der Geschirrspil-
maschine ausgeldst werden soll. Eine fehlerhaft ausge-
I0ste Reaktion kann jedoch den Arbeitsablauf unterbre-
chen und somit zu unerwiinschten Stérungen flhren.
Weiterhin sind zahlreiche der genannten Sensoren kos-
tenaufwandig und zudem empfindlich gegen Umge-
bungseinflisse, was insbesondere im Hinblick auf die
Arbeitsbedingungen in Grof3kiichen oftmals eine techni-
sche Herausforderung darstellt.

Aufgabe der Erfindung

[0006] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, eine Reinigungsvorrichtung und ein Verfahren zur
Reinigung von Reinigungsgut, welche die Nachteile be-
kannter Vorrichtungen und Verfahren dieser Art zumin-
dest weitgehend vermeiden, bereitzustellen. Insbeson-
dere sollen eine Reinigungsvorrichtung und ein Verfah-
ren bereitgestellt werden, welche auf einfache, kosten-
giinstige und benutzerfreundliche Weise ein Offnen oder
ein Schlief3en einer Reinigungskammer der Reinigungs-
vorrichtung ermdglichen.
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Offenbarung der Erfindung

[0007] Diese Aufgabe wird geldst durch eine Reini-
gungsvorrichtung und ein Verfahren mit den Merkmalen
derunabhangigen Patentanspriiche. Vorteilhafte Weiter-
bildungen, welche einzeln oder in beliebiger Kombina-
tion realisierbar sind, sind in den abhangigen Anspri-
chen dargestellt.

[0008] Im Folgenden werden die Begriffe "haben",
"aufweisen", "umfassen" oder "einschlieften" oder belie-
bige grammatikalische Abweichungen davon in nicht-
ausschlieRlicher Weise verwendet. Dementsprechend
kénnen sich diese Begriffe sowohl auf Situationen be-
ziehen, in welchen, neben den durch diese Begriffe ein-
gefiihrten Merkmalen, keine weiteren Merkmale vorhan-
den sind, oder auf Situationen, in welchen ein oder
mehrere weitere Merkmale vorhanden sind. Beispiels-
weise kann sich der Ausdruck "A hat B", "A weist B auf",
"A umfasst B" oder "A schlie3t B ein" sowohl auf die
Situation beziehen, in welcher, abgesehen von B, kein
weiteres Element in A vorhanden ist (d.h. auf eine Situa-
tion, in welcher A ausschlieBlich aus B besteht), als auch
auf die Situation, in welcher, zusatzlich zu B, ein oder
mehrere weitere Elemente in A vorhanden sind, bei-
spielsweise Element C, Elemente C und D oder sogar
weitere Elemente.

[0009] Weiterhin wird darauf hingewiesen, dass die
Begriffe "mindestens ein" und "ein oder mehrere" sowie
grammatikalische Abwandlungen dieser Begriffe, wenn
diese in Zusammenhang mit einem oder mehreren Ele-
menten oder Merkmalen verwendet werden und ausdru-
cken sollen, dass das Element oder Merkmal einfach
oder mehrfach vorgesehen sein kann, in der Regel ledig-
lich einmalig verwendet werden, beispielsweise bei der
erstmaligen Einfiihrung des Merkmals oder Elementes.
Bei einer nachfolgenden erneuten Erwahnung des Merk-
mals oder Elementes wird der entsprechende Begriff
"mindestens ein" oder "ein oder mehrere" in der Regel
nicht mehr verwendet, ohne Einschrankung der Méglich-
keit, dass das Merkmal oder Element einfach oder mehr-
fach vorgesehen sein kann.

[0010] Weiterhin werden im Folgenden die Begriffe
"vorzugsweise", "insbesondere", "beispielsweise" oder
ahnliche Begriffe in Verbindung mit optionalen Merkma-
len verwendet, ohne dass alternative Ausfiihrungsfor-
men hierdurch beschrankt werden. So sind Merkmale,
welche durch diese Begriffe eingeleitet werden, optiona-
le Merkmale, und es ist nicht beabsichtigt, durch diese
Merkmale den Schutzumfang der Anspriiche und insbe-
sondere der unabhangigen Anspriiche einzuschranken.
Sokanndie Erfindung, wie der Fachmann erkennen wird,
auch unter Verwendung anderer Ausgestaltungen
durchgefihrt werden. In dhnlicher Weise werden Merk-
male, welche durch "in einer Ausfihrungsform der Er-
findung" oder durch "in einem Ausflhrungsbeispiel der
Erfindung" eingeleitet werden, als optionale Merkmale
verstanden, ohne dass hierdurch alternative Ausgestal-
tungen oder der Schutzumfang der unabhangigen An-
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spriiche eingeschrankt werden soll. Weiterhin sollen
durch diese einleitenden Ausdricke sédmtliche Mdglich-
keiten, die hierdurch eingeleiteten Merkmale mitanderen
Merkmalen zu kombinieren, seien es optionale oder
nicht-optionale Merkmale, unangetastet bleiben.

[0011] In einem ersten Aspekt der vorliegenden Er-
findung wird eine Reinigungsvorrichtung zum Reinigen
von Reinigungsgut vorgeschlagen. Unter einer Reini-
gungsvorrichtung ist allgemein im Rahmen der vorlie-
genden Erfindung eine Vorrichtung zu verstehen, bei
welcher das Reinigungsgut mittels mindestens einem
Reinigungsfluid gereinigt wird, um dieses zumindest teil-
weise von anhaftendem Schmutz und/oder anderen Ver-
unreinigungen zu befreien. Das Reinigungsfluid kann
insbesondere mindestens eine Reinigungsflissigkeit
umfassen. Zusatzlich kann die Reinigungsvorrichtung
auch eine keimabtétende Wirkung oder sogar eine des-
infizierende Wirkung auf das Reinigungsgut austiben.
Dementsprechend wird unter einem Verfahren zur Rei-
nigung von Reinigungsgut, wie es in einem zweiten
Aspekt der vorliegenden Erfindung vorgeschlagen wird,
im Folgenden auch als Reinigungsverfahren bezeichnet,
eine Beaufschlagung des Reinigungsguts mit mindes-
tens einem Reinigungsfluid verstanden, zum Zweck ei-
ner zumindest teilweisen Entfernung von anhaftendem
Schmutz von dem Reinigungsgut.

[0012] Unter Reinigungsgut kénnen dabei allgemein
beliebige Guter verstanden werden, welche einer Reini-
gung oder einem Reinigungsverfahren unterzogen wer-
den kdénnen, beispielsweise Industrieguter. Ohne Be-
schrankungen weiterer moglicher Ausgestaltungen wird
dabei im Folgenden Bezug genommen auf Reinigungs-
gut in Form von Geschirr. Spuilgut soll dabei grundsatz-
lich jegliche Gegenstande umfassen, welche zur Zube-
reitung, Aufbewahrung, Darreichung oder zum Transport
von Speisen und/oder Getranken eingesetzt werden.
Insbesondere kann es sich dabei um Spulgut handeln,
ausgewahlt aus der Gruppe bestehend aus Geschirr wie
Tassen, Tellern, Glasern, Schalen oder Schiisseln; Tép-
fen; Tabletts; Besteck; Warmhaltevorrichtungen; Behal-
tern; Kisten; Kérben. Auch andere Vorrichtungen, welche
direkt oderindirekt zur Aufbereitung, Zubereitung, Trans-
port oder Darreichung von Speisen und/oder Getranken
oder Vorstufen von Speisen und/oder Getranken einge-
setzt werden kdnnen, kénnen eingesetzt werden. Die
Reinigungsvorrichtung ist als Geschirrspiilmaschine
und als Haubengeschirrspilmaschine und/oder Durch-
schubgeschirrspilmaschine ausgestaltet.

[0013] Die Reinigungsvorrichtung umfasst weiterhin
mindestens eine Reinigungskammer und mindestens
eine, die Reinigungskammer zumindest teilweise um-
schlielende, Abdeckvorrichtung. Unter einer Reini-
gungskammer kann allgemein ein vollstadndig oder zu-
mindest teilweise abgeschirmter Raum zu verstehen
sein, in welchem eine Beaufschlagung des Reinigungs-
guts mit mindestens einem Reinigungsfluid und/oder mit
mehreren Reinigungsfluids erfolgen kann. So kann in-
nerhalb der Reinigungskammer beispielsweise mindes-
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tens eine Beaufschlagungsvorrichtung zur Beaufschla-
gung des Reinigungsguts mit dem mindestens einen
Reinigungsfluid vorgesehen sein. Weiterhin kann inner-
halb der Reinigungskammer auch eine vollstandige oder
teilweise Trocknung des Reinigungsguts erfolgen. Die
Reinigungsvorrichtung kann insbesondere als Einkam-
mer-Reinigungsvorrichtung ausgestaltet sein. Das Rei-
nigungsgut kann im Folgenden auch als Spulgut be-
zeichnet werden, und die Reinigungskammer kann auch
als Spulkammer bezeichnet werden.

[0014] Die Reinigungsvorrichtung weist, wie oben aus-
gefuihrt, mindestens eine die Reinigungskammer zumin-
dest teilweise umschliefende Abdeckvorrichtung auf.
Unter einer Abdeckvorrichtung sind dabei allgemein eine
Vorrichtung oder ein Element zu verstehen, welches die
Reinigungskammer zumindest teilweise begrenzt und
gleichzeitig einen Zugang zu der Reinigungskammer
ermdglicht, beispielsweise zum Bestlicken der Reini-
gungskammer mit Reinigungsgut oder zum Entnehmen
des Reinigungsguts aus der Reinigungskammer.
[0015] Die Abdeckvorrichtung ist, wie unten noch na-
her ausgefiihrt wird, als Haube ausgestaltet, welche in
einer vertikalen Richtung verschiebbar gelagert ist. Die
Abdeckvorrichtung umfasst eine Haube, welche nach
oben hin verschoben werden kann, um die Reinigungs-
kammer zu 6ffnen, und welche nach unten hin verscho-
ben werden kann, um gemeinsam mit einer Basis der
Reinigungsvorrichtung die Reinigungskammer abzu-
schlieRen.

[0016] Die Abdeckvorrichtung ist iber mindestens ein
Getriebe mittels mindestens eines elektromechanischen
Antriebs in einer Offnungsbewegungsrichtung von einer
geschlossenen Position in eine gedffnete Position oderin
einer SchlieBbewegungsrichtung von einer gedffneten
Position in eine geschlossene Position bewegbar. So ist
die Abdeckvorrichtung allgemein bewegbar gelagert, so
dass diese in mindestens zwei verschiedene Positionen
bringbar ist, namlich in eine gedffnete Position und eine
geschlossene Position. Auch Zwischenpositionen sind
moglich. Die Mehrzahl der moglichen Stellungen zwi-
schen der gedffneten Position und der geschlossenen
Position, optional einschlieBlich der gedffneten Position
und der geschlossenen Position, kann auch als Off-
nungsweg bezeichnet werden.

[0017] Unter einem "Getriebe" kann im Rahmen der
vorliegenden Erfindung allgemein ein Maschinenele-
ment verstanden werden, mittels dessen eine Kraft- un-
d/oder Drehmomentiibertragung zwischen einem An-
trieb und einem angetriebenen Element erfolgen kann.
Insbesondere kdnnen mittels eines Getriebes auch Be-
wegungsgroRen geandert werden. Beispielsweise kann
eine Anderung einer Kraft oder eines Drehmoments
mittels des Getriebes erfolgen. Insbesondere kann eine
zu andernde Bewegung eine Drehbewegung sein. Das
Getriebe kann insbesondere somit auch einen Drehmo-
mentwandler umfassen.

[0018] Das Getriebe kann insbesondere mindestens
ein Zugmittelgetriebe umfassen, insbesondere mindes-
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tens ein Kettengetriebe. Unter einem Zugmittelgetriebe
ist dabei allgemein ein Getriebe zu verstehen, bei wel-
chem ein Drehmoment zwischen zwei Elementen, bei-
spielsweise zwischen mindestens einer Welle und min-
destens einem weiteren Element, insbesondere auch
zwischen zwei Wellen, mit Hilfe eines Zugmittels tber-
tragen wird, beispielsweise eines die mindestens eine
Welle umschlingenden Zugmittels. Unter einem Zugmit-
tel kann allgemein ein verformbares, beispielsweise
biegbares oder dehnbares langgestrecktes Element ver-
standen werden, mittels dessen eine Zugkraft bertrag-
bar ist. Beispielsweise kann die Kraftiibertragungsstre-
cke mindestens ein Zugmittel aufweisen, insbesondere
ein biegbares Zugmittel. Das Zugmittel kann insbeson-
dere ausgewahlt sein aus der Gruppe bestehend aus:
einer Kette, insbesondere einer Rollenkette, einer Bol-
zenkette oder einer Gliederkette; einem Seil und/oder
Seilzug; einem elastischen Band; einem Riemen, insbe-
sondere einem Zahnriemen oder einem Keilriemen.
Auch andere Zugmittel sind jedoch grundsatzlich eins-
etzbar.

[0019] Unter einem "elektromechanischen Antrieb" ist
dabei allgemein im Rahmen der vorliegenden Erfindung
eine Vorrichtung zu verstehen, welche eingerichtet ist,
um elektrische Energie in mindestens eine mechanische
Bewegung, insbesondere eine lineare Bewegung und/o-
der eine Drehbewegung, umzusetzen. Insbesondere
kann der elektromechanische Antrieb mindestens einen
Motor aufweisen, wie unten noch naher erlautert wird.
Beispielsweise kann der elektromechanische Antrieb
Uber das Getriebe an die Abdeckvorrichtung gekoppelt
sein, um die Abdeckvorrichtung in der Offnungsbewe-
gungsrichtung zu bewegen, also vollstéandig oder teil-
weise zu 6ffnen, und in der SchlieBbewegungsrichtung
zubewegen, also vollstandig oder teilweise zu schlief3en.
Alternativ oder zusatzlich zur Verwendung eines Motors
kénnen jedoch auch andere Arten von elektromechani-
schen Antrieben eingesetzt werden, beispielsweise min-
destens ein Antrieb ausgewahlt aus der Gruppe beste-
hend aus einem hydraulischen Antrieb, einem elektro-
hydraulischen Antrieb, einem pneumatischen Antrieb
oder einem elektropneumatischen Antrieb. Auch andere
Ausgestaltungen sind jedoch denkbar.

[0020] Die Reinigungsvorrichtung weist weiterhin ei-
nen Sensor auf. Der Sensor ist eingerichtet, um einen
manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung in der
Offnungsbewegungsrichtung oder in der SchlieBbewe-
gungsrichtung zu erkennen. Die Reinigungsvorrichtung
ist eingerichtet, um entsprechend der Erkennung des
manuellen Kraftangriffs den elektromechanischen An-
trieb anzusteuern.

[0021] Unter einem "Sensor" im Sinne der vorliegen-
den Erfindung ist grundsatzlich ein beliebiges Element zu
verstehen, welches eingerichtet ist, um mindestens eine
MessgréRe zu erfassen und mindestens ein entspre-
chendes Signal zu generieren, beispielsweise ein elekt-
risches Signal, beispielsweise ein analoges und/oder ein
digitales Signal. Der mindestens eine Sensor kann ins-
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besondere mindestens einen Sensor umfassen, ausge-
wabhlt aus der Gruppe bestehend aus einem Bewegungs-
sensor, einem Drucksensor, einem Zugsensor, einem
Dehnungssensor, einem Inkrementalgeber, einem Stell-
glied, einem optischen Sensor, einem mechanischen
Sensor, einem pneumatischen Sensor, einem hydrauli-
schen Sensor, einem elektromagnetischen Sensor, ei-
nem magnetischen Sensor, einem elektrischen Sensor.
Auch andere Sensoren oder Kombinationen der genann-
ten Sensoren sind grundsatzlich mdglich. Der mindes-
tens eine Sensor kann insbesondere mindestens einen
Winkelstellungssensor umfassen, welcher mindestens
eine Winkelstellung mindestens einer Welle Gberwacht,
welche mit dem elektromechanischen Antrieb, insbeson-
dere dem Motor, verbunden ist.

[0022] Unter einem "manuellen Kraftangriff" im Sinne
der vorliegenden Erfindung ist grundsatzlich eine belie-
bige Einwirkung oder Ausiibung einer Kraft durch eine
menschliche Person, insbesondere einen Benutzer, zu
verstehen. Hierbei kann es sich beispielsweise um eine
Druckkraft oder auch um eine Zugkraft handeln. Eine
Erkennung des manuellen Kraftangriffs an der Abdeck-
vorrichtung, also einer auf die Abdeckvorrichtung ein-
wirkenden Kraft, kann beispielsweise direkt oder auch
indirekt erfolgen. Eine direkte Erkennung umfasst dabei
beispielsweise eine auf die Abdeckvorrichtung einwir-
kende Zug-und/oder DruccKraft. Eine indirekte Erken-
nung umfasst dabei beispielsweise eine durch die aus-
gelibte Kraft hervorgerufene Wirkung, beispielsweise
eine Bewegung, beispielsweise eine Bewegung der Ab-
deckvorrichtung und/oder mindestens eines mit der Ab-
deckvorrichtung verbundenen Elements, beispielsweise
des Getriebes oder eines Teils davon und/oder des
elektromechanischen Antriebs oder eines Teils davon,
beispielsweise eines Motors oder einer Welle, welches
mit dem Motor verbunden ist. Der manuelle Kraftangriff
kann vollstandig oder teilweise direkt an der Abdeckvor-
richtung erfolgen und/oder vollstandig oder teilweise
indirekt, beispielsweise Uber mindestens ein mit der Ab-
deckvorrichtung verbundenes Element, beispielsweise
einen Giriff.

[0023] Dermanuelle Kraftangriff, welcher erkanntwird,
erfolgt in der Offnungsbewegungsrichtung oder in der
SchlieRbewegungsrichtung. Dies bedeutet, dass die
Kraft, welche durch den Benutzer manuell ausgetibt wird,
mindestens eine Kraftkomponente in der Offnungsbewe-
gungsrichtung aufweist und vorzugsweise parallel zu der
Offnungsbewegungsrichtung orientiert ist, oder mindes-
tens eine Kraftkomponente in der SchlieRbewegungs-
richtung aufweist und vorzugsweise parallel zu der
SchlieRbewegungsrichtung ausgerichtet ist. So kann
beispielsweise im Falle einer Haube eine Kraft in ver-
tikaler Richtung nach oben oder nach unten ausgetbt
werden, so dass sich beispielsweise die Haube geringfi-
gig durch den manuellen Kraftangriff hebt oder senkt,
was durch den Sensor erkannt werden kann.

[0024] Wie oben ausgefiihrt, ist die Reinigungsvorrich-
tung eingerichtet, um entsprechend der Erkennung des
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manuellen Kraftangriffs den elektromechanischen An-
trieb anzusteuern. Unter einer "Ansteuerung" ist dabei
im Rahmen der vorliegenden Erfindung grundsétzlich
eine Art des Betriebs des elektromechanischen Antriebs
zu verstehen, insbesondere ein Starten des elektrome-
chanischen Antriebs, ein Stoppen des elektromechani-
schen Antriebs, eine Anderung einer Antriebsgeschwin-
digkeit des elektromechanischen Antriebs, beispielswei-
se eine Rotationsgeschwindigkeit eines Motors, oder
eine Anderung der Richtung des elektromechanischen
Antriebs, beispielsweise eine Anderung einer Rotations-
richtung eines Motors. Die Ansteuerung kann beispiels-
weise durch eine Steuerung der Reinigungsvorrichtung
erfolgen, welche direkt oder indirekt auf den elektrome-
chanischen Antrieb einwirkt, um die Ansteuerung, bei-
spielsweise gemaf einer oder mehreren der genannten
Arten, zu bewirken.

[0025] Untereiner Ansteuerung "entsprechend der Er-
kennung des manuellen Kraftangriffs" ist dabei grund-
satzlich im Rahmen der vorliegenden Erfindung zu ver-
stehen, dass die Ansteuerung bei Erkennung des ma-
nuellen Kraftangriffs geédndert werden kann. Beispiels-
weise kann die Ansteuerung geandert werden, wenn
erkannt wird, dass ein manueller Kraftangriff erfolgt, un-
d/oder die Art der Ansteuerung kann geandert werden,
wenn erkannt wird, dass ein manueller Kraftangriff er-
folgt. Alternativ oder zusatzlich kann die Ansteuerung
auch geandert werden entsprechend der Richtung des
manuellen Kraftangriffs.

[0026] Wie unten noch naher ausgefihrt wird, kann
beispielsweise eine durch den manuellen Kraftangriff
bewirkte Bewegung der Abdeckvorrichtung erkannt
und deren Richtung bestimmt werden. Entsprechend
wird dann der elektromechanische Antrieb derart ange-
steuert, dass dieser die Bewegung der Abdeckvorrich-
tung alleine ohne weitere manuelle Krafteinwirkung fort-
setzt, bis diese Bewegung ihr Ende, also die gedffnete
Position oder geschlossene Position, erreicht hat. So
wird bei der Haubengeschirrspllmaschine mittels des
mindestens einen Sensors erkannt, wenn bei der Haube
in geschlossener Position ein Benutzer manuell die Hau-
be beginnt zu 6ffnen, beispielsweise die Haube geringfi-
gig nach oben bewegt. Der elektromechanische Antrieb,
beispielsweise der Motor, wird dann derart angesteuert,
dass diese Offnungsbewegung ausschlieRlich durch den
elektromechanischen Antrieb fortgesetzt wird, bis die
gedffnete Position erreicht ist. Wird hingegen, alternativ
oder zusatzlich, mittels des mindestens einen Sensors
erkannt, dass bei der Haube in gedffneter Position ein
Benutzer manuell die Haube beginnt zu schlief3en, bei-
spielsweise indem der Benutzer die Haube geringfiigig
nach unten bewegt, so wird der elektromechanische
Antrieb, beispielsweise der Motor, derart angesteuert,
dass diese SchlieBbewegung ausschlieRlich durch den
elektromechanischen Antrieb fortgesetzt wird bis die
Haube die geschlossene Position erreicht hat. Unter
einer Offnungsbewegung ist dabei allgemein eine Bewe-
gung in der Offnungsbewegungsrichtung zu verstehen,
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und unter einer SchlieRbewegung allgemein eine Bewe-
gung in der SchlieBbewegungsrichtung.

[0027] Die Reinigungsvorrichtung ist eine Geschirr-
spllmaschine. Die Geschirrspilmaschine istausgewahlt
aus der Gruppe bestehend aus einer Haubengeschirr-
spulmaschine und einer Durchschubgeschirrspilma-
schine. Unter einer Haubengeschirrsplilmaschine ist da-
bei allgemein eine Geschirrsplilmaschine zu verstehen,
welche eine Basis aufweist, die eine Unterseite der Splil-
kammer bereitstellt, und mindestens eine Haube oder
einen Haubenmantel als Abdeckvorrichtung, welche
ganz oder teilweise mindestens eine Seitenwand der
Reinigungskammer sowie optional mindestens einen
Deckel der Reinigungskammer bilden und welche nach
oben oder nach unten aufgefahren werden kénnen, um
die Reinigungskammer freizugeben. Unter einer Durch-
schubgeschirrspulmaschine ist allgemein eine Geschirr-
spllmaschine zu verstehen, welche mindestens eine
Durchschubvorrichtung aufweist, mittels derer, bei-
spielsweise von einer Einschubseite her, Reinigungsgut,
beispielsweise ein Korb mit Reinigungsgut, in die Spiil-
kammer eingeschoben werden kann, beispielsweise bei
geodffneter Haube, und bei der auf einer zweiten Seite,
beispielsweise einer Entnahmeseite, das Reinigungsgut
wieder aus der Reinigungskammer herausgeschoben
werden kann, nach erfolgtem Reinigungsprozess. Im
praktischen Sprachgebrauch wird der Begriff der Durch-
schubgeschirrspulmaschine haufig auch als Oberbegriff
verwendet und umfasst beispielsweise auch Haubenge-
schirrspilmaschinen  mit  Durchschubvorrichtung.
Durchschubgeschirrspilmaschinen umfassen in der Re-
gel keine aktive Durchschubvorrichtung sondern einen
manuellen Geschirrdurchschub. Die Durchschubvor-
richtung umfasst beispielsweise Gleitschienen und/oder
Fuhrungen. Fir Beispiele derartiger Haubengeschirr-
spulmaschinen kann auf den oben genannten Stand
der Technik verwiesen werden.

[0028] Die Reinigungsvorrichtung kann, wie oben aus-
gefiihrt, weiterhin insbesondere mindestens eine Beauf-
schlagungsvorrichtung zur Beaufschlagung des Reini-
gungsguts in der Reinigungskammer mit mindestens
einem Reinigungsfluid umfassen. Beispielsweise kon-
nen in der Reinigungskammer eine oder mehrere Reini-
gungsdiisen vorgesehen sein, Uber welche das Reini-
gungsfluid auf das Reinigungsgut aufgespritzt und/oder
aufgespriht und/oder aufgetropft werden kann. Insbe-
sondere kdnnen auch ein oder mehrere Spriiharme vor-
gesehen sein, insbesondere rotierende Spriiharme.
[0029] Die Reinigungsvorrichtung kann weiterhin min-
destens einen von der Reinigungskammer getrennt aus-
gebildeten Aufbereitungstank, insbesondere mindes-
tens einen Boiler, aufweisen. In dem Aufbereitungstank
kann eine Nachsplilflissigkeit temperierbar sein, wah-
rend in der Reinigungskammer ein Spiilvorgang ablauft.
So kann die Reinigungsvorrichtung insbesondere als
gewerbliche Geschirrspiilmaschine ausgestaltet sein.
[0030] Die Offnungsbewegungsrichtung und die
Schliefbewegungsrichtung weisen jeweils mindestens
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eine vertikale Richtungskomponente auf. Vorzugsweise
weist die Abdeckvorrichtung in der geschlossenen Posi-
tion und der gedffneten Position unterschiedliche potenz-
ielle Energie, insbesondere unterschiedliche Lageener-
gie, auf. So kann die Abdeckvorrichtung in der gedffneten
Position insbesondere zumindest teilweise oberhalb der
geschlossenen Position angeordnet sein.

[0031] Die Abdeckvorrichtung kanninsbesondere eine
lineare bewegliche Abdeckvorrichtung sein oder umfas-
sen. Die Abdeckvorrichtung kann insbesondere zwi-
schen der gedffneten Position und der geschlossenen
Position oder umgekehrt ausschlief3lich eine Linearbe-
wegung durchfihren, ohne dass eine Rotationskompo-
nente vorliegt. Dies ist insbesondere bei Haubenge-
schirrspulmaschinen Ublicher Bauart der Fall. Auch an-
dere Ausgestaltungen mit einer oder mehreren Rota-
tionskomponenten oder mit einer ausschlieflich rotatori-
schen Bewegung sind jedoch grundsatzlich méglich. Die
Reinigungsvorrichtung kann insbesondere mindestens
eine lineare Fuhrung fur die Abdeckvorrichtung aufwei-
sen, insbesondere eine Fuhrungsschiene und/oder eine
FUhrungsstange.

[0032] Die Reinigungsvorrichtung kann insbesondere
mindestens eine Steuerung aufweisen. Unter einer
"Steuerung" ist dabei grundsatzlich im Rahmen der vor-
liegenden Erfindung eine Vorrichtung zu verstehen, wel-
che eingerichtet ist, um mindestens eine Funktion der
Reinigungsvorrichtung zu beeinflussen. Beispielsweise
kann die Steuerung mindestens eine elektrische Steue-
rung umfassen, insbesondere eine elektrische Steue-
rung mit mindestens einer Datenverarbeitungsvorrich-
tung. Beispielsweise kann die Steuerung mindestens
einen Prozessor, mindestens einen Mikrocomputer oder
mindestens einen anwendungsspezifischen integrierten
Schaltkreis umfassen. Auch andere Ausgestaltungen
sind mdglich. Die Steuerung kann insbesondere pro-
grammtechnisch eingerichtet sein, um mindestens eine
Funktion der Reinigungsvorrichtung, beispielsweise
mindestens einen Programmablauf mindestens eines
Reinigungsprogramms, zu steuern. Die Steuerung kann
weiterhin mindestens eine Benutzerschnittstelle umfas-
sen, beispielsweise mindestens eine Eingabevorrich-
tung, die es einem Benutzer ermdglicht, mindestens
einen Befehl und/oder mindestens eine Information an
die Steuerung zu Ubermitteln. Beispielsweise kann die
Benutzerschnittstelle mindestens eine Tastatur und/oder
mindestens eine Taste und/oder mindestens einen
Schalter umfassen. Weiterhin kann die Benutzerschnitt-
stelle mindestens eine Ausgabevorrichtung umfassen,
beispielsweise mindestens ein Display und/oder mindes-
tens eine Anzeigevorrichtung. Weiterhin kann die Steue-
rung mindestens eine elektronische Schnittstelle umfas-
sen, beispielsweise mindestens eine drahtlose oder
auch drahtgebundene Schnittstelle. Die Steuerung kann
beispielsweise eine zentrale Maschinensteuerung sein
oder umfassen, mittels derer ein oder mehrere Reini-
gungsprogramme, insbesondere ein oder mehrere Splil-
programme, steuerbar sind. Beispielsweise kann die
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Steuerung eingerichtet sein, um mindestens einen Spul-
vorgang, mindestens einen Nachspulvorgang und optio-
nal mindestens einen Trocknungsvorgang zu steuern.
[0033] Die Steuerung ist eingerichtet, um den elektro-
mechanischen Antrieb anzusteuern. So kann beispiels-
weise die Steuerung eingerichtet sein, um, beispielswei-
se durch Ubermittlung eines entsprechenden elektri-
schen Signals, den elektromechanischen Antrieb zu
starten, zu stoppen, eine Bewegungsrichtung des elekt-
romechanischen Antriebs zu bestimmen oder umzukeh-
ren, eine Geschwindigkeit des elektromechanischen An-
triebs zu bestimmen oder auch eine Kombination der
genannten Beeinflussungen durchzufiihren. Beispiels-
weise kann die Steuerung iber mindestens eine Schnitt-
stelle, beispielsweise drahtgebunden oder drahtlos, mit
dem elektromechanischen Antrieb verbunden sein.
[0034] Die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die
Steuerung, kann insbesondere in mindestens einer der
folgenden Weisen eingerichtet sein:

- die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die Steue-
rung, ist eingerichtet, um einen manuellen Kraftan-
griffin der Offnungsbewegungsrichtung zu erkennen
und den elektromechanischen Antrieb derart anzu-
steuern, dass die Abdeckvorrichtung in der Off-
nungsbewegungsrichtung bewegt wird; und/oder

- die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die Steue-
rung, ist eingerichtet, um einen manuellen Kraftan-
griff in der SchlieRbewegungsrichtung zu erkennen
und den elektromechanischen Antrieb derart anzu-
steuern, dass die Abdeckvorrichtung in der Schliefl3-
bewegungsrichtung bewegt wird.

[0035] Wie oben ausgefiihrt, kann auf diese Weise
eine erkannte, Benutzer-induzierte Offnungs-oder
SchlieRbewegung durch den elektromechanischen An-
trieb eigenstandig fortgesetzt werden, beispielsweise bis
zu der getffneten Position oder bis zu der geschlossenen
Position.

[0036] Wie oben ausgefiihrt, kann der elektromecha-
nische Antrieb insbesondere mindestens einen Motor
umfassen, insbesondere einen elektrischen Motor, ins-
besondere einen Getriebemotor. Der Motor kann insbe-
sondere ein Gleichstrom-Getriebemotor sein. Auch an-
dere Ausgestaltungen sind jedoch grundsatzlich
moglich.

[0037] Der Motor kann insbesondere ein nicht-selbst-
hemmender Motor sein, beispielsweise ein nicht-selbst-
hemmender elektrischer Motor, vorzugsweise ein nicht-
selbsthemmender Gleichstrommotor. Unter einem
"nicht-selbsthemmenden" Motor ist dabei allgemein ein
Motor zu verstehen, welcher, wenn dieser nicht ange-
steuert wird und beispielsweise nicht bestromt wird, eine
Bewegung seiner Antriebsachse oder Antriebswelle zu-
lasst. Auf diese Weise kann beispielsweise eine initiale
manuelle Bewegung der Abdeckvorrichtung initiiert wer-
den, ohne dass der Motor diese Bewegung signifikant
hemmt. Insbesondere kann die Reinigungsvorrichtung

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

derart eingerichtet sein, dass durch den manuellen Kraft-
angriff an der Abdeckvorrichtung der Motor mitbewegt
wird, wobei der Sensor eingerichtet ist, um eine Bewe-
gung des Motors zu erkennen, insbesondere eine Dreh-
bewegung. Beispielsweise kann der Sensor, wie oben
ausgefiihrt, mindestens einen Inkrementalgeber umfas-
sen, welcher eine Drehbewegung des Motors, die durch
die manuelle Bewegung der Abdeckvorrichtung induziert
wird, erkennt. Unter einem "Inkrementalgeber” im Sinne
der vorliegenden Erfindung ist insbesondere ein Sensor
zu verstehen, welcher eingerichtet ist, um Lageanderun-
gen, insbesondere Lagednderungen bei einer linearen
Bewegung der Abdeckvorrichtung und/oder des elektro-
mechanischen Antriebs, und/oder Winkelanderungen,
beispielsweise Winkelanderungen bei einer Drehbewe-
gung der Abdeckvorrichtung und/oder des elektrome-
chanischen Antriebs, insbesondere des Motors, zu er-
fassen. Auch andere Ausgestaltungen sind jedoch
grundsatzlich maéglich.

[0038] Wie oben ausgefiihrt, kann der Sensor insbe-
sondere auch eingerichtet sein, um eine Richtung des
manuellen Kraftangriffs zu erkennen. Diese Richtungs-
erkennung kann insbesondere genutzt werden, um die
erkannte, Benutzer-induzierte Bewegung in der vom Be-
nutzer gewlinschten Richtung zu unterstiitzen oder so-
gar eigenstandig fortzusetzen, mittels des elektromecha-
nischen Antriebs.

[0039] Der mindestens eine Sensor kann allgemein an
verschiedenen Stellen der Reinigungsvorrichtung ange-
ordnet sein, um die genannte Funktion zu erfillen. Auch
eine Kombination von Sensoren ist grundsatzlich még-
lich. Insbesondere kann der Sensor verbunden sein mit
mindestens einem Element ausgewahlt aus der Gruppe
bestehend aus: der Abdeckvorrichtung, dem Getriebe,
dem elektromechanischen Antrieb. So kann der Sensor
insbesondere mindestens einen mit dem elektromecha-
nischen Antrieb verbundenen Inkrementalgeber aufwei-
sen.

[0040] Der Sensor ist eingerichtet, um den manuellen
Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung aufgrund einer
Bewegung zu erfassen. So kann, wie oben ausgefiihrt,
der manuelle Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung ins-
besondere eine Bewegung der Abdeckvorrichtung initi-
ieren, vorzugsweise eine minimale Bewegung, beispiels-
weise eine lineare Bewegung von 50 mm oder weniger,
insbesondere 30 mm oder weniger, beispielsweise 10
mm oder weniger, insbesondere 5 mm oder weniger.
Aufgrund dieser bevorzugten Geringfligigkeit der Bewe-
gung kann ein Kraftaufwand, welcher fiir einen Benutzer
erforderlich ist, um die Bewegung zu initiieren, so gering
wie moglich gehalten werden. Die Bewegung kann ins-
besondere ausgewahlt sein aus einer Bewegung der
Abdeckvorrichtung, einer Bewegung des Getriebes
und einer Bewegung des elektromechanischen Antriebs.
Auch Kombinationen sind mdglich.

[0041] Zur Erkennung der Bewegung kann insbeson-
dere ein Schwellwertverfahren verwendet werden. So
kann beispielsweise erkannt werden, ob, aufgrund des
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manuellen Kraftangriffs, sich die Abdeckvorrichtung um
mehr als einen vorgegebenen Schwellwert oder um min-
destens einen vorgegebenen Schwellwert bewegt, bei-
spielsweise nach oben oder nach unten, beispielsweise
in Offnungsrichtung oder in SchlieRrichtung. Die Erken-
nung der Bewegung kann insbesondere allgemein mit
einer Abfrage verbunden sein, ob der elektromechani-
sche Antrieb gerade angesteuert wird, um die Abdeck-
vorrichtung zu bewegen, oder nicht. So kann die Reini-
gungsvorrichtung beispielsweise derart eingerichtet
sein, dass, wenn eine Bewegung um mindestens einen
vorgegebenen Schwellwert oder um mehr als einen vor-
gegebenen Schwellwert erkanntwird, dies lediglich dann
als Bewegung aufgrund des manuellen Kraftangriffs er-
kannt wird, wenn nicht gleichzeitig ein Antrieb der Ab-
deckvorrichtung durch den elektromechanischen Antrieb
vorliegt. Lediglich dann kann beispielsweise die Steue-
rung diese Bewegung als Wunsch eines Benutzers zur
Durchfiihrung einer Offnungs-oder SchlieRbewegung in-
terpretieren.

[0042] Allgemein kann also die Reinigungsvorrichtung
insbesondere eingerichtet sein, um die Bewegung mit
mindestens einem Schwellwert zu vergleichen, bei-
spielsweise indem eine zurlickgelegte Bewegungstre-
cke oder ein zuriickgelegter Winkel der Abdeckvorrich-
tung, des Getriebes oder des elektromechanischen An-
triebs mit dem mindestens einen Schwellwert verglichen
wird, um den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvor-
richtung zu erkennen. Zusatzlich kann, wie oben ausge-
fuhrt, als weitere Randbedingung erkannt werden, ob der
elektromechanische Antrieb sich in Betrieb befindet oder
nicht, so dass beispielsweise durch den elektromechani-
schen Antrieb induzierte Bewegungen ausgeschlossen
werden kdnnen.

[0043] Das Getriebe kann insbesondere mindestens
ein Zugmittelgetriebe umfassen, insbesondere mindes-
tens ein Kettengetriebe. Unter einem Zugmittelgetriebe
ist dabei allgemein ein Getriebe zu verstehen, bei wel-
chem ein Drehmoment zwischen zwei Elementen, bei-
spielsweise zwischen mindestens einer Welle und min-
destens einem weiteren Element, insbesondere auch
zwischen zwei Wellen, mit Hilfe eines Zugmittels tber-
tragen wird, beispielsweise eines die mindestens eine
Welle umschlingenden Zugmittels. Unter einem Zugmit-
tel kann allgemein ein verformbares, beispielsweise
biegbares oder dehnbares langgestrecktes Element ver-
standen werden, mittels dessen eine Zugkraft ibertrag-
bar ist. Beispielsweise kann die Kraftibertragungsstre-
cke mindestens ein Zugmittel aufweisen, insbesondere
ein biegbares Zugmittel. Das Zugmittel kann insbeson-
dere ausgewahlt sein aus der Gruppe bestehend aus:
einer Kette, insbesondere einer Rollenkette, einer Bol-
zenkette oder einer Gliederkette; einem Seil und/oder
Seilzug; einem elastischen Band; einem Riemen, insbe-
sondere einem Zahnriemen oder einem Keilriemen.
Auch andere Zugmittel sind jedoch grundsatzlich eins-
etzbar.

[0044] Der oben genannte mindestens eine Sensor
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der Reinigungsvorrichtung kann grundsatzlich an min-
destens einer beliebigen Stelle innerhalb der Reini-
gungsvorrichtung angeordnet sein, welche geeignet
ist, um den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvor-
richtung in der Offnungsbewegungsrichtung oder in der
SchlielRbewegungsrichtung zu erkennen. Sind beispiels-
weise ein Getriebe und/oder eine Kraftiibertragungsstre-
cke in der Reinigungsvorrichtung umfasst, so kann der
mindestens eine Sensor beispielsweise an einer belie-
bigen Stelle innerhalb dieses Getriebes und/oder inner-
halb dieser Kraftiibertragungsstrecke angeordnet sein.
So kann der Sensor beispielsweise vergleichsweise weit
vorne in der gesamten Kraftlibertragung angeordnet
sein, beispielsweise als Dehn-Mess-Streifen, welcher
beispielsweise an einem Gestange oder an einer ersten
Kette angeordnet sein kann. Dadurch sind an der Ab-
deckvorrichtung relativ kleine Wege erforderlich um den
Kraftangriff zu erkennen. Diese Ausgestaltung kann bei-
spielsweise auch in Kombination mit einem Antriebsmo-
tor eingesetzt werden, welcher selbsthemmend ist. Auch
andere Ausgestaltungen sind jedoch grundsatzlich
moglich.

[0045] Die Reinigungsvorrichtung kann weiterhin zu-
satzliche Funktionen aufweisen. So kann die Reini-
gungsvorrichtung beispielsweise weiterhin eingerichtet
sein, um nach Durchfiihrung einer SchlieRbewegung,
nachdem die Abdeckvorrichtung die geschlossene Posi-
tion erreicht hat, mindestens ein Reinigungsprogramm,
insbesondere mindestens ein Spulprogramm, zu starten.
Beispielsweise kann sich bei einer Haubengeschirrspul-
maschine die Haube nach dem Schlief3en in der ge-
schlossenen Position, insbesondere der unteren End-
position, befinden, und es kann dann, zusatzlich, auto-
matisch ein Spilprogramm gestartet werden, insbeson-
dere wenn die Steuerung entsprechend parametriert ist.
[0046] Wie oben ausgefihrt, wird in einem zweiten
Aspekt der vorliegenden Erfindung ein Verfahren zum
Reinigen von Reinigungsgut vorgeschlagen. Das Ver-
fahren kann insbesondere unter Verwendung der Reini-
gungsvorrichtung gemaf der vorliegenden Erfindung,
insbesondere gemal einer oder mehreren der oben be-
schriebenen Ausgestaltungen und/oder gemafly einer
oder mehreren der nachfolgend noch naher beschriebe-
nen Ausgestaltungen, durchgefihrt werden. Dement-
sprechend kann fir mégliche Definitionen und/oder Op-
tionen des Verfahrens auf die Beschreibung der Reini-
gungsvorrichtung verwiesen werden.

[0047] Das Verfahren umfasst verschiedene Verfah-
rensschritte, welche beispielsweise in der genannten
Reihenfolge durchgefiihrt werden kénnen. Auch eine
andere Reihenfolge ist jedoch grundsatzlich moglich.
Weiterhin kann das Verfahren zusatzliche, nicht genann-
te Verfahrensschritte umfassen. Weiterhin kdnnen auch
einer oder mehrere oder auch alle der Verfahrensschritte
wiederholt und/oder kontinuierlich durchgefuihrt werden.
Weiterhin kdnnen zwei oder mehrere der genannten
Verfahrensschritte oder auch alle der genannten Verfah-
rensschritte auch zeitgleich oder zeitlich Uberlappend
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durchgeflhrt werden.

[0048] Bei dem Verfahren wird mindestens eine die
Reinigungskammer zumindest teilweise umschlieRende
Abdeckvorrichtung verwendet. Die Abdeckvorrichtung
ist Uber mindestens ein Getriebe mittels mindestens
eines elektromechanischen Antriebs in einer Offnungs-
bewegungsrichtung von einer geschlossenen Position in
eine getffnete Position oderin einer SchlieBbewegungs-
richtung von einer gedffneten Position in eine geschlos-
sene Position bewegbar.

[0049] Das Verfahren umfasst eine Erkennung eines
manuellen Kraftangriffs an der Abdeckvorrichtung in der
Offnungsbewegungsrichtung oder in der SchlieBbewe-
gungsrichtung mittels mindestens eines Sensors. Das
Verfahren umfasst weiterhin eine Ansteuerung des elekt-
romechanischen Antriebs entsprechend der Erkennung
des manuellen Kraftangriffs.

[0050] Das Verfahren kann weiterhin eine Beaufschla-
gung des Reinigungsguts in der Reinigungsvorrichtung
mittels mindestens eines Reinigungsfluid umfassen, bei-
spielsweise mittels mindestens einer Beaufschlagungs-
vorrichtung. Diese Beaufschlagung kann beispielsweise
erfolgen, nachdemdie Abdeckvorrichtungin der Schliel3-
bewegungsrichtung in die geschlossene Position ge-
bracht wurde.

[0051] Wie oben ausgefiihrt, kann die Ansteuerung
des elektromechanischen Antriebs insbesondere min-
destens einen derfolgenden Schritte umfassen: bei einer
Erkennung eines manuellen Kraftangriffs in der Off-
nungsbewegungsrichtung eine Ansteuerung des elekt-
romechanischen Antriebs derart, dass die Abdeckvor-
richtung in der Offnungsbewegungsrichtung bewegt
wird; bei einer Erkennung eines manuellen Kraftangriffs
in der Schliefbewegungsrichtung eine Ansteuerung des
elektromechanischen Antriebs derart, dass die Abdeck-
vorrichtung in der SchlieRbewegungsrichtung bewegt
wird.

[0052] Die Reinigungsvorrichtung und das Verfahren
weisen gegenlber bekannten Vorrichtungen und Ver-
fahren der genannten Art zahlreiche Vorteile auf. So Iasst
sich auf einfache Weise eine Unterstiitzung einer Off-
nungs- oder SchlieBbewegung einer Abdeckvorrichtung
implementieren, ohne dass hierdurch ein erheblicher
zusatzlicher apparativer Aufwand erforderlich wére. Ins-
besondere kdnnen zuséatzliche Schalter, Tasten, Nahe-
rungssensoren oder dhnliche aufwandige Sensoren, die
einen Benutzerwunsch hinsichtlich einer Offnung oder
eines Schlielens der Abdeckvorrichtung signalisieren,
entfallen. Damit eriibrigen sich auch die Problematik der
Verkabelung derartiger Schalter oder Tasten oder Sen-
soren sowie die Problematik der Anordnung dieser Vor-
richtungen.

[0053] Der Sensor ist hingegen leicht zu implementie-
ren. Der Sensor kann auch in Mehrfachfunktion genutzt
werden. So lassen sich beispielsweise Inkrementalgeber
leicht in Getriebe oder in Motoren implementieren. Der-
artige Inkrementalgeber kdnnen beispielsweise auch ge-
nutzt werden, um eine Funktionalitédt des Motors zu tber-
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wachen.

[0054] Die Bedienung kann sehr intuitiv gestaltet wer-
den, da der Benutzer ohnehin fiir ein Offnen oder ein
SchlieRen in der Regel an der Abdeckvorrichtung selbst
angreift. Dieser Angriff kann erkannt werden und auto-
matisch unterstutzt werden. Der Benutzer ist sich még-
licherweise nicht einmal dartiber im Klaren, dass er mit
seinem Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung einen
Schaltvorgang ausldst, durch welchen die Bewegung
der Abdeckvorrichtung unterstiitzt oder automatisch
von dem elektromechanischen Antrieb Ubernommen
wird.

[0055] Die Abdeckvorrichtung kann beispielsweise
mindestens einen Griff oder mindestens einen Hebel
aufweisen, welcher von dem Benutzer fiir den Offnungs-
oder Schlielvorgang benutzt werden kann. Eine zusatz-
liche Taste oder ein zusatzlicher Schalter ist nicht mehr
erforderlich, da die Abdeckvorrichtung selbst und deren
Bewegung beispielsweise als Bedienelement genutzt
werden kdnnen.

[0056] Das Offnen oder SchlieRen der Abdeckvorrich-
tung muss nicht notwendigerweise durch den manuellen
Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung ausgel6st werden.
Zusétzlich zu dieser Option einer Auslésung der Off-
nungs- oder Schlielbewegung durch den manuellen
Kraftangriff kdnnen auch andere Ausléser fiir eine Off-
nungs- oder SchlieBbewegung vorgesehen sein. So
kann die Reinigungsvorrichtung beispielsweise derart
ausgestaltet sein, dass, zusatzlich zu der erfindungsge-
maflen Ausgestaltung, auch eine programmgesteuerte
Offnungs- oder SchlieRbewegung erfolgt, bei der nicht
notwendigerweise ein durch einen Benutzer gegebener
Impuls die Offnungs- oder SchlieRbewegung ausldst.
Beispielsweise kann die Reinigungsvorrichtung, insbe-
sondere die Steuerung, derart eingerichtet sein, dass am
Ende eines Reinigungsprogramms die Abdeckvorrich-
tung, beispielsweise die Haube, selbsttatig gedffnet wird,
beispielsweise entsprechend einer Parametrierung des
Reinigungsprogramms.

[0057] Die vorliegende Erfindung istbesonders vorteil-
haft bei Haubengeschirrspiilmaschinen oder Durch-
schubgeschirrspulmaschinen realisierbar, bei welchen
eine schwere Haube zu bewegen ist. Die Haube kann
beispielsweise Uber Ketten oder andere Zugmittel mit
einem Motor angetrieben werden, beispielsweise einem
Gleichstrom-Getriebemotor. Am Wellenende des Motors
kann sich ein Inkrementalgeber befinden, mit welchem
Uberwachungsfunktionen realisiert werden. Der Getrie-
bemotor kann derart ausgestaltet sein, dass dieser nicht
selbsthemmend ist. Dadurch kann beispielsweise im
Storfall die Haube auch von Hand betatigt werden. Durch
diese Auslegung ist es moglich, die Haube von Hand zu
bewegen, wodurch der Motor mitbewegt wird. Der In-
krementalgeber kann eine Drehbewegung des Motors
und die zugehorige Arbeitsrichtung erkennen und diese
Information beispielsweise mittels mindestens eines Sig-
nals an die Steuerung weitergeben. Die Steuerung kann
dieses Signal auswerten, kann den Bewegungswunsch
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interpretieren und kann dann den Motor in die entspre-
chende Richtung ansteuern. Wie oben ausgefuhrt, kann
beispielsweise durch ein Schwellwertverfahren eine Be-
wegung erkannt werden. Beispielsweise kann ein Hau-
benhub von 5 mm oder mehr erkannt werden, und es
kann dann der Motor in entsprechender Richtung ange-
steuert werden. Es sind grundsatzlich keine separaten
Tasten oder Schalter nétig, auch wenn diese gleichwohl
vorhanden sein kdnnen, wodurch erhohte Einbau- und
Installationsanforderungen vermieden werden und wo-
durch somit eine Kostenreduktion ermdglicht werden
kann. Ublicherweise sind Haubengeschirrspiilmaschi-
nen ohnehin mit einem oder mehreren Griffen an der
Haube oder mit einem oder mehreren Hebeln an der
Haube ausgestaltet, welche sich grundsatzlich in der
Regel in gunstiger Position zu einer Arbeitsposition der
Bedienperson befinden und welche beispielsweise auch
ohne direkten Sichtkontakt bedienbar sein kénnen. Ins-
gesamt ergibt sich durch die Erfindung eine bedienf-
reundliche und bediensichere Situation.

Kurze Beschreibung der Figuren

[0058] Weitere Einzelheiten und Merkmale der Erfin-
dung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung
von bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen, insbesondere
in Verbindung mit den Unteranspruchen. Hierbei kénnen
die jeweiligen Merkmale fiir sich alleine oder zu mehre-
ren in Kombination miteinander verwirklicht sein. Die
Erfindung ist nicht auf die Ausflihrungsbeispiele be-
schrankt. Die Ausflihrungsbeispiele sind in den Figuren
schematisch dargestellt. Gleiche Bezugsziffern in den
einzelnen Figuren bezeichnen dabei gleiche oder funk-
tionsgleiche bzw. hinsichtlich ihrer Funktionen einander
entsprechende Elemente.

[0059] Im Einzelnen zeigen:

Figur1  eine exemplarische Vorderansicht einer
Durchschubgeschirrsplilmaschine in Form
einer Haubengeschirrspllmaschine, in de-
nen die Erfindung umgesetzt werden kann;

Figur2  eine Seitenansicht der Haubengeschirrsplil-
maschine gemal Figur 1; und

Figur 3  eine schematische Ansicht einer Kraftlibert-

ragungsstrecke und von Federelementen
zum Gewichtsausgleich der Haube der Hau-
bengeschirrspilmaschine.

Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele

[0060] In Figur 1 ist ein Ausfihrungsbeispiel einer
erfindungsgemaflen Reinigungsvorrichtung 110 darge-
stellt. Die Reinigungsvorrichtung 110 ist in diesem Aus-
fihrungsbeispiel als Durchschubgeschirrspiiimaschine
112 ausgestaltet, die einen Einlauftisch oder Zulauftisch
114, eine Haubengeschirrspulmaschine 116 und einen
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Auslauftisch 118 umfasst. Die Reinigungsvorrichtung
110 ist in Figur 1 in Vorderansicht dargestellt. In Figur
2 ist die Haubengeschirrspilmaschine 116 nochmals in
einer Seitenansicht gezeigt.

[0061] Neben der Haubengeschirrspllmaschine 116
kann die Reinigungsvorrichtung 110 im Bereich des Zu-
lauftischs 114 exemplarisch ein Becken 120 und eine
Schlauchbrause 122 fiir eine Vorreinigung des Reini-
gungsguts 124 umfassen. Das Reinigungsgut 124 kann
beispielsweise mittels eines oder mehrerer Geschirrkor-
be 126 in eine Reinigungskammer 128 der Reinigungs-
vorrichtung 110 eingebracht werden. Dort kann eine Be-
aufschlagung des Reinigungsguts 124 mit einer oder
mehreren Reinigungsfluiden erfolgen, beispielsweise
Uber eine oder mehrere in den Figuren 1 und 2 nicht
naher dargestellte Beaufschlagungsvorrichtungen, bei-
spielsweise Disensysteme.

[0062] Die Haubengeschirrspllmaschine 116 weist ei-
ne Basis 130 auf, welche beispielsweise Gber ein Gestell
132 verfugt. Weiterhin umfasst die Haubengeschirrspuil-
maschine 116 eine Abdeckvorrichtung 134, welche als
Haube 136 ausgestaltet ist. Diese Haube 136 kann Uber
einen Offnungsweg gedffnet werden und ist in den Figu-
ren 1 und 2 jeweils mit durchgezogenen Linien in einer
geschlossenen Position 135 und in gestrichelten Linien
in einer gedffneten Position 137 dargestellt. Die Richtung
einer Bewegung von der geschlossenen Position 135 in
die gedffnete Position 137 definiert eine Offnungsbewe-
gungsrichtung 139, und die entgegengesetzte Richtung
einer Bewegung von der gedffneten Position 137 in die
geschlossene Position 135 definiert eine SchlielRbewe-
gungsrichtung 141.

[0063] Die Haubengeschirrsplilmaschine 116 weist
weiterhin mindestens ein Betatigungselement 138 in
Form eines Griffs 140 auf. In Figur 2 ist, analog zur
Darstellung der Haube 136, der Griff 140 mit durchge-
zogenen Linien in der geschlossenen Position 135 dar-
gestellt, und mit gestrichelten Linien in der gedffneten
Position 137. Der Griff 140 greift beispielsweise direkt an
der Haube 136 an.

[0064] In der Basis 130 der Haubengeschirrspilma-
schine 116 kann weiterhin mindestens eine Steuerung
148 angeordnet sein. Eine Steuerung 148 kann jedoch
beispielsweise auch alternativ oder zusatzlich an ande-
ren Orten der Haubengeschirrsplilmaschine 116 ange-
ordnet sein. Weiterhin kénnen in der Basis 130 weitere
Elemente angeordnet sein, wie beispielsweise mindes-
tens ein Aufbereitungstank, in welchem eine Nachspdil-
flissigkeit temperierbar ist, beispielsweise mindestens
ein Boiler. Diese Elemente sind in den Figuren nicht
dargestellt.

[0065] Die Haube 136istibermindestens ein Getriebe
184 mit mindestens einem elektromechanischen Antrieb
188 verbunden. Der elektromechanische Antrieb 188 ist
eingerichtet, um, Gber das Getriebe 184, die Haube 136
in der Offnungsbewegungsrichtung 139 oder der
SchlielRbewegungsrichtung 141 zu bewegen, beispiels-
weise um die Haube 136 von der geschlossenen Position
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135 in die gedffnete Position 137 zu bringen oder umge-
kehrt. Das Getriebe 184 kann beispielsweise, wie nach-
folgend beschrieben, ein Zugmittelgetriebe 185 sein
oder aufweisen, wie nachfolgend naher erlautert wird.
Das Getriebe 184 umfasst beispielsweise eine Kraft-
Ubertragungsstrecke 182, ein oder mehrere Drehmo-
mentubertragungselemente 168, einen oder mehrere
Drehmomentwandler 166, eine oder mehrere Ketten-
rader 162,170, ein oder mehrere Zugmittel 158,172 so-
wie gegebenenfalls weitere Elemente. Es sei jedoch
darauf hingewiesen, dass auch andere Arten von Ge-
trieben 184 im Rahmen der vorliegenden Erfindung eins-
etzbar sind, beispielsweise Getriebe 184 ohne Zugmittel
und/oder Getriebe 184 ohne Drehmomentwandler. Die
nachfolgende Beschreibung des Getriebes 184 ist somit
exemplarisch zu sehen.

[0066] Die Reinigungsvorrichtung 110 weist auf ihrer
Ruckseite beidseitig Fihrungselemente 150 auf, wobei
eines dieser Flhrungselemente 150 in Figur 3 schema-
tisch dargestellt ist. Dieses Fuhrungselement 150 kann,
wie in Figur 3 dargestellt, beispielsweise eine Fuhrungs-
schiene 152 oder eine andere Art von Flhrungsprofil
aufweisen, beispielsweise ein rechteckiges Profilin Form
eines Rechteckrohrs und/oder Quadratrohrs. Dieses ist,
wie in Figur 3 gezeigt, senkrecht angeordnet. Jedes
Fihrungselement 150 wird beispielsweise ber Rollen
154, beispielsweise auf jeder Seite drei Rollen, abge-
stutzt. An den Fuhrungselementen 150 ist oben je ein
Kragarm 156 nach vorne ausgebildet, auf denen die,
beispielsweise komplett vormontierte, Haube 136 aufge-
schoben werden kann und beispielsweise nur mit weni-
gen Befestigungselementen, z.B. zwei Schrauben, ge-
sichert werden kann.

[0067] An jedem Fihrungselement 150 ist unten ein
erstes Zugmittel 158 befestigt, beispielsweise mindes-
tens eine erste Rollenkette. Dieses erste Zugmittel 158
wird jeweils Uber ein Umlenkrad 160 im oberen Bereich
eines Gehauses der Reinigungsvorrichtung 110 gefihrt.
Das erste Zugmittel 158 ist weiter auf jeweils einem
ersten Kettenrad 162 im unteren Bereich des Gehduses
aufgelegt. Die dargestellte Anordnung des Flihrungsele-
ments 150, des ersten Zugmittels 158, des Umlenkrads
160 und des ersten Kettenrads 162 ist dupliziert auf der
gegenuberliegenden Seite der Rickseite der Reini-
gungsvorrichtung 110 angeordnet, so dass zwei, bei-
spielsweise gleichartige, erste Kettenrdder 162 existie-
ren, von denen in Figur 3 zur Vereinfachung der Dar-
stellung lediglich eines dargestellt ist. Die beiden ersten
Kettenrader 162 sind lber eine Welle 164, auf welche
diese drehfest aufgebracht sind, drehstarr miteinander
verbunden. Zudem ist auf dieser Welle 164, ebenfalls
drehstarr, ein Drehmomentwandler 166 aufgebracht.
Dieser umfasst ein drehbar gelagertes Drehmoment-
Ubertragungselement 168, welches in diesem Ausfih-
rungsbeispiel als drittes Kettenrad 170 ausgebildet ist.
Dieses dritte Kettenrad 170 ist um die Achse der Welle
164 drehbar gelagert. Weiterhin ist auf diesem dritten
Kettenrad 170 ein drittes Zugmittel 172 aufgelegt, wel-
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ches sich an einem Angriffspunkt 174 von dem dritten
Kettenrad 170 abhebt und an seinem anderen Ende mit,
in diesem Ausfiihrungsbeispiel exemplarisch, zwei Fe-
derelementen 176 verbunden ist. Die Haube 136 ist in
Figur 3 in geschlossener Position 135 dargestellt. Bei
einer Bewegung entlang eines Offnungsweges fahrt das
Fihrungselement 150 nach oben, und die ersten Ketten-
rader 162 drehen sich in einer Drehrichtung 178. Das
dritte Kettenrad 170 dreht sich bei dieser Offnungsbewe-
gung in einer zur Drehrichtung 178 beispielsweise glei-
chen Drehrichtung 180.

[0068] Das Drehmomentibertragungselement 168 in
Form des dritten Kettenrades 170 ist dabei beispiels-
weise mit einem ungleichmaRigen Radius ausgelegt,
wie in Figur 3 erkennbar. Dies bedeutet, dass sich ein
Abstand R zwischen dem Angriffspunkt 174 und der
Achse mit einer Winkelstellung des Drehmomenttibert-
ragungselements 168 andert. Damit andert sich jedoch
auch das von dem dritten Zugmittel 172 auf die Welle 164
Ubertragene Drehmoment, da dieses von der Winkel-
stellung des Kettenrades 170 abhangig ist.

[0069] Wenn die Haube 136 geschlossen ist, sind die
beiden Ketten der ersten Zugmittel 158, die unten an den
FlUhrungsschienen 152 befestigt sind, weitgehend von
den Kettenradern 162 abgewickelt. Das dritte Zugmittel
172 hingegen, ebenfalls in Form beispielsweise einer
Rollenkette ausgebildet, ist weitgehend auf seinem drit-
ten Kettenrad 170 aufgewickelt, und die Federelemente
176, welche beispielsweise als Zugfedern ausgebildet
sind, sind, wie in Figur 3 gezeigt, gespannt. Beim An-
heben der Haube 136 wickeln sich die beiden ersten
Zugmittel 158 auf ihre Rader 162 auf. Gleichzeitig wird
das dritte Zugmittel 172 abgewickelt, und die Federele-
mente 176 entspannen sich.

[0070] Um die Veranderung der Federkraft der Feder-
elemente 176 iiber den Offnungsweg hinweg auszuglei-
chen, hat das dritte Kettenrad 170, wie oben ausgefiihrt,
einen Wirkradius und/oder Teilkreis, welcher sich tber
den Umfang hinweg verandert. Durch diese Ausfiihrung
I&sst sich die Veranderung der Federkraft iiber den Off-
nungsweg bzw. Gber die Dehnung hinweg an die wirklich
erforderliche Kraft zum Ausgleich des Gewichts der Hau-
be 136 anpassen. AulRer einer gleichmaRigen und/oder
kontinuierlichen Radiusverkleinerung oder Radiusver-
gréferung lassen sich auch ungleichférmige Anpassun-
gen des Wirkradius R realisieren. So lassen sich bei-
spielsweise zur Dampfung einer Bewegung an den End-
lagen auch an den Kettenrddern sprungartige Durch-
messerveranderungen einarbeiten.

[0071] Die Zugmittel 158 und der Drehmomentwandler
166 sind Bestandteil einer Kraftiibertragungsstrecke
182, mittels derer eine Federkraft des mindestens einen
Federelements 176 auf die Abdeckvorrichtung 134 Uber-
tragbar ist, in gewandelter Form. Die Kraftlibertragungs-
strecke 182 ist in diesem Ausflihrungsbeispiel Bestand-
teil des Getriebes 184. Weitere Bestandteile der Kraft-
Ubertragungsstrecke kdnnen die Umlenkrader 160 sowie
die ersten Kettenrader 162 und die Welle 164 sein. Auf-
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grund des Uber die Winkelstellung veranderlichen Wir-
kradius R weist der Drehmomentwandler 166 und damit
die gesamte Kraftlibertragungsstrecke 182 ein Giber den
Offnungsweg hinweg veranderliches Ubersetzungsver-
héltnis auf. Der Drehmomentwandler 166 ist somit bei-
spielsweise Bestandteil des Getriebes 184, welches in
diesem Ausfiihrungsbeispiel ein variables Uberset-
zungsverhaltnis aufweist, das iiber den Offnungsweg
der Haube 136 variiert. Es sei jedoch darauf hingewie-
sen, dass auch Ausflihrungsformen der vorliegenden
Erfindung moglich sind, bei welchen kein Getriebe 184
mit einem variablen Ubersetzungsverhaltnis verwendet
wird, sondern ein Getriebe mit einem festen Uberset-
zungsverhaltnis.

[0072] Die Kettenrader 162, 170 kdnnen beispielswei-
se einzeln aus Metall gefertigt und zusammengesetzt
sein. Weiterhin kdnnen einzelne Teile des Radersatzes,
wie beispielsweise Fihrungsscheiben, auch ganz oder
teilweise aus Kunststoff gefertigt sein. Auch eine Fer-
tigung des gesamten R&dersatzes aus Kunststoff ist
denkbar. Der R&dersatz ist vorzugsweise mit Walzlagern
gelagert, was eine geringere Reibung und dadurch einen
leichten Lauf erméglicht. Die Kettenrader 162 und die
Welle 164 sowie auch die Zugmittel 158, 172 kdnnen
weitere Bestandteile des Getriebes 184 sein.

[0073] Wie oben bereits ausgefiihrt, ist zur Realisie-
rung einer halbautomatischen und/oder vollautomati-
schen Haube 136 an dem Getriebe 184 mindestens
ein elektromechanischer Antrieb 186 angekoppelt, bei-
spielsweise mindestens ein Motor und besonders bevor-
zugt mindestens ein Elektromotor. Insbesondere kann es
sich hierbei um einen Gleichstrom-Getriebemotor han-
deln. Der elektromechanische Antrieb 186 kann bei-
spielsweise mittels einer weiteren Kette 188 und/oder
einer anderen Art von Zugmittel sowie mittels zweier
Ritzel 190, welche gleichartig oder auch verschieden-
artig sein kdénnen, und/oder mittels eines weiteren Ge-
triebes mit festem oder variablem Ubersetzungsverhit-
nis angekoppelt sein.

[0074] Um das Bedienpersonal vor allzu groRen
Schliel3kraften der halbautomatischen oder vollautoma-
tischen Haube zu schiitzen, sind bei einer optionalen
halbautomatischen oder auch vollautomatischen Haube
mehrere Losungen anwendbar. So kann der Elektromo-
tor beispielsweise so befestigt werden, dass sein Dreh-
moment Uiber eine federunterstutzte Drehmomentstiitze
192 abgefangen wird. Bei einem zu groRen Drehmo-
ment, beispielsweise einer zu groen SchlieBkraft an
der Haube 136, wird diese Drehmomentstlitze 192 aus-
gelenkt. Diese Bewegung kann beispielsweise mittels
eines Schalters 194 erkannt werden, der sein Signal
an die Steuerung 148 weitergeben kann. Die Steuerung
148 kann dann beispielsweise die Bewegung der Haube
136 beenden und optional eine umgekehrte Bewegung
einleiten.

[0075] Alternativ oder zusatzlich kann in der Kraft-
Ubertragungsstrecke 182, einschlieRlich des elektrome-
chanischen Antriebs 186, mindestens ein Drehgeber
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integriert sein, welcher ebenfalls mit der Steuerung
148 verbunden sein kann. Dieser Drehgeber ist in Figur
3 nicht dargestellt. Die Steuerung 148 kann beispiels-
weise erkennen, wenn die Signale des Drehgebers aus-
bleiben, beispielsweise weil eine Bewegung behindert
ist. In diesem Fall kann die Steuerung 148 dann bei-
spielsweise die Bewegung der Haube beenden und/oder
eine umgekehrte Bewegung einleiten. Zur Begrenzung
einer eventuell auftretenden Quetschkraft kann die Ge-
wichtsausgleichskraft fur die Haube 136 so auf die
SchlielRkraft durch den Antrieb abgestimmt werden, dass
ungefahrliche Werte nicht tiberschritten werden.

[0076] Um die Sicherheit des Bedienpersonals im Fal-
le des Versagens einzelner Bauteile des Gewichtsausg-
leichs zu erhdhen, kdnnen beispielsweise mehrere Ele-
mente der Kraftlibertragungsstrecke 182 redundant aus-
gelegt sein. So kénnen beispielsweise anstelle eines
einzelnen dritten Zugmittels 172, beispielsweise einer
einzelnen dritten Kette, zwei Ketten parallel oder "Ri-
cken an Ricken" eingesetzt werden. Weiterhin kann,
alternativ oder zusatzlich, das dritte Zugmittel 172 um
ein weiteres verformbares Bauteil und/oder Zugmittel
erganzt werden, beispielsweise ein Seil, welches im Fall
eines Bruchs der Kette die Zugkraft aufnehmen kann.
[0077] Weitere mdgliche Ausgestaltungen betreffen
Sicherungselemente, welche eine Sicherung bei einem
Bruch des mindestens einen Federelements 176 bieten.
So kann das Federelement 176 beispielsweise mindes-
tens ein Sicherungselement 196 aufweisen, welches
beispielsweise unmittelbar Bestandteil der Federele-
mente 176 sein kann oder auch, was ebenfalls umfasst
sein soll, mit diesen gekoppelt sein kann. Beispielsweise
kann dieses Sicherungselement 196 ein Fangelement
oder eine Fangeinrichtung umfassen, welche in diesem
Ausflihrungsbeispiel exemplarisch mit den beiden Fe-
derelementen 176 gekoppelt sind. Beispielsweise kann
dieses Sicherungselement mindestens eine Sicherungs-
stange 198 aufweisen, wobei die Kraftiibertragungsstre-
cke 182 bei einem Bruch des mindestens einen Feder-
elements 176 oder, im Falle mehrerer Federelemente
176, andie Sicherungsstange 198 ankoppeln kann. Auch
andere Ausgestaltungen sind jedoch méglich.

[0078] Wie oben ausgefihrt, kbnnen insbesondere
zwei erste Zugmittel 158 vorgesehen sein. Auch eine
andere Anzahlistjedoch moglich. Weiterhin kénnen zwei
oder mehr der genannten Elemente auch ganz oder
teilweise zusammengefasst sein. So kénnen beispiels-
weise die beiden ersten Zugmittel 158 auch kirzer aus-
gefuihrt sein und beispielsweise mit einer einzelnen Kette
verbunden sein, die dann einzeln Uber den Radersatz mit
den Gewichtsausgleichs-Federelementen 176 verbun-
den sein kann.

[0079] Anstelle der genannten Rollenketten kann die
Erfindung auch mit anderen flexiblen oder verformbaren
Zugmitteln oder auch in Kombination mit verschiedenen
Arten von Zugmitteln verwirklicht sein. Beispielsweise
kdénnen Bolzenketten, Gliederketten, Riemen oder Seile
eingesetzt werden.
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[0080] Zur Betatigung einer Haubenbewegung kann
ein Benutzer, insbesondere Bedienpersonal, beispiels-
weise ein oder mehrere Bedienelemente 200 betatigen,
welche beispielsweise seitlich oder an einer Vorderseite
der Basis 130 und/oder der Haube 136 angeordnet sein
kdénnen. Diese kénnen beispielsweise auf die Steuerung
148 einwirken, welche wiederum den elektromechani-
schen Antrieb 186 ansteuert. Wie oben ausgefihrt, sind
jedoch grundséatzlich die Anordnung und der elektrische
Anschluss des mindestens einen Bedienelements 200
grundsatzlich problematisch. Insbesondere bei der in
Figur 1 dargestellten Anordnung kann es sein, dass
das Bedienpersonal den Arbeitsplatz am Becken 120
verlassen muss, um eine Bewegung der Haube 136 zu
initiieren.

[0081] Wie oben ausgefihrt, ist zur Losung dieser
Problematik im Rahmen der vorliegenden Erfindung min-
destens ein Sensor 202 vorgesehen, welcher eingerich-
tet ist, um einen manuellen Kraftangriff an die Abdeck-
vorrichtung 134 zu erkennen und vorzugsweise auch die
Richtung dieses Kraftangriffs. Auf diese Weise kann bei-
spielsweise die Haube 136 durch einen Benutzer, wenn
sich diese in der geschlossenen Position 135 befindet,
leicht angehoben werden, also in die Offnungsbewe-
gungsrichtung 139 bewegt werden, was durch den Sen-
sor 202 erkannt wird. Beispielsweise kdnnen Bewegun-
gen von 5 mm oder mehr oder Bewegungen grofier als 5
mm erkannt werden als ein Wunsch, die Haube 136 in
diese Richtung zu bewegen. Umgekehrt kann beispiels-
weise die Haube 136 durch einen Benutzer, wenn sich
diese in der gedffneten Position 137 befindet, leicht nach
unten, in SchlieRbewegungsrichtung 141, gezogen wer-
den, was durch den Sensor 202 erkannt wird. Die Er-
kennung dieses Kraftangriffs sowie gegebenenfalls der
Richtung dieses Kraftangriffs kann dann von der Steue-
rung 148 in einen entsprechenden Steuerbefehl fir den
elektromechanischen Antrieb 186 umgewandelt werden,
um die Bewegung der Haube 136 in der gewlinschten
Richtung anschlieend durch den elektromechanischen
Antrieb 186 zu unterstiitzen oder sogar ausschlieRlich
durch den elektromechanischen Antrieb 186 durchzu-
fihren. Die Haube 136 selbst kann also als eine Art
Bedienelement 200 genutzt werden, indem durch einen
Kraftangriff an dieser Haube 136 ein Wunsch hinsichtlich
einer Bewegung der Haube 136 an die Steuerung 148
Ubermittelt wird.

[0082] Der Sensor 202 kann grundséatzlich an ver-
schiedenen Stellen innerhalb der Reinigungsvorrichtung
110 angeordnet sein. So kann der mindestens eine Sen-
sor 202 beispielsweise an einem oder mehreren der
folgenden Orte angeordnet sein: an der Haube 136; an
dem Fihrungselement 150; an der Fihrungsschiene
152; innerhalb des Getriebes 184, beispielsweise inner-
halb der Kraftiibertragungsstrecke 182 und/oder an an-
derer Stelle innerhalb des Getriebes 184; in dem elektro-
mechanischen Antrieb 186. In dem dargestellten Aus-
fiihrungsbeispiel kdnnen der elektromechanische An-
trieb 186 und/oder das Getriebe 184 beispielsweise min-
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destens eine angetriebene Welle 204 umfassen, welche
von dem elektromechanischen Antrieb 186 vorzugswei-
se drehbar ist, vorzugsweise in beide mdglichen Dreh-
richtungen. Der Sensor 202 kann beispielsweise einen
Inkrementalgeber 206 umfassen, welcher beispielswei-
se an einem Wellenende der Welle 204 angeordnet sein
kann.

[0083] Der Sensor 202 kann beispielsweise drahtlos
oder auch drahtgebunden mit der Steuerung 148 ver-
bunden sein, um mit dieser unidirektional oder auch
bidirektional zu kommunizieren. Die Steuerung 148 kann
beispielsweise eingerichtet sein, um die Informationen
des Sensors 202 auszuwerten und entsprechende
Steuerbefehle an den elektromechanischen Antrieb
186 zu geben. Der elektromechanische Antrieb 186 kann
direkt oder indirekt, beispielsweise drahtlos oder draht-
gebunden, mit der Steuerung 148 verbunden sein. So
kann die Steuerung 148 zum Beispiel eingerichtet sein,
um den elektromechanischen Antrieb 186 zu starten,
eine Drehrichtung desselben zu beeinflussen oder auch
eine Drehgeschwindigkeit. Auch andere Ausgestaltun-
gen sind moglich. Die Steuerung 148 kann beispiels-
weise eingerichtet sein, um Signale und/oder Informatio-
nen des Sensors 202 programmtechnisch auszuwerten,
beispielsweise indem ein Schwellwertverfahren verwen-
det wird. So kann beispielsweise eine Veranderung der
von dem Sensor 202 (bermittelten Stellung und/oder
eines Inkrements tberwacht werden und beispielsweise
mit einem oder mehreren Schwellwerten verglichen wer-
den. Auf diese Weise kann beispielsweise die oben be-
schriebene Uberwachung erfolgen, dahingehend, ob die
Haube 136 durch den manuellen Kraftangriffum mehrals
eine vorgegebene Wegstrecke bewegt wurde, was dann
als Befehl fir eine weitere Bewegung in der Richtung
dieses Kraftangriffs interpretiert werden kann.

[0084] Der elektromechanische Antrieb 186 kann ins-
besondere als Gleichstrom-Getriebemotor ausgestaltet
sein. Der Gleichstrom-Getriebemotor kann beispielswei-
se so ausgelegt sein, dass dieser nicht selbsthemmend
ist. Dadurch kann eine Bewegung von Hand erfolgen
und/oder es kann auch in einem Storfall die Haube
136 auch von Hand betatigt werden. Der Motor kann
dabei mitbewegt werden. Der Inkrementalgeber 206
kann beispielsweise eine Drehbewegung des Motors
erkennen sowie die zugehorige Arbeitsrichtung und die-
se Signale an die Steuerung 148 weitergeben. Die
Steuerung 148 kann beispielsweise dieses Signal aus-
werten, den Bewegungswunsch interpretieren und dann
den Motor in die entsprechende Richtung ansteuern.
[0085] Weiterhin kann die Reinigungsvorrichtung 110
auch zusatzliche Funktionen aufweisen. So kann diese
insbesondere zur Durchfiihrung mindestens eines Rei-
nigungsprogramms eingerichtet sein, beispielsweise
durch eine entsprechende programmtechnische Einrich-
tung der Steuerung 148. Beispielsweise kann, nach einer
Schlielbewegung, wenn sich die Haube 136 in der ge-
schlossenen Position 135 befindet, automatisch ein
Spllprogramm gestartet werden.
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[0086] Wie oben ausgefiihrt, sind bei der erfindungs-
gemalien Ausgestaltung insbesondere keine separaten
Tasten und/oder Schalter nétig, um eine Bewegung der
Haube 136 zu initiieren. Hierdurch entfallen die ent-
sprechenden Installationsanforderungen, und es lassen
sich im Vergleich zu herkémmlichen Reinigungsvorrich-
tungen 110 auch Kosten deutlich reduzieren. Der Griff
140 befindet sich Ublicherweise in einer ergonomisch
gunstigen Position an der Haube 136, beispielsweise
in einer ergonomisch ginstigen Stellung zu einem Ar-
beitsplatz an dem Becken 120. Bedienpersonal an die-
sem Arbeitsplatz kann somit den Griff 140 leicht errei-
chen und damit die Haubenbewegung initiieren, auch
ohne Sichtkontakt zu der Steuerung 148 und/oder zu
entsprechenden Bedienelementen 200. Zudem ist ein
Einlernen in der Regel nicht erforderlich, da die Hauben-
bewegung intuitiv initiiert wird, mit einer entsprechenden
Bewegung des Griffs 140. Es ergibt sich somit eine
bedienerfreundliche und bedienungssichere Gesamtsi-
tuation der Reinigungsvorrichtung 110.

Bezugszeichenliste

[0087]

110  Reinigungsvorrichtung

112  Durchschubgeschirrspilmaschine
114 Zulauftisch

116  Haubengeschirrspilmaschine
118  Auslauftisch

120 Becken

122 Schlauchbrause

124  Reinigungsgut

126  Geschirrkorb

128  Reinigungskammer

130 Basis

132  Gestell

134  Abdeckvorrichtung

135 geschlossene Position

136  Haube

137  gedffnete Position

138  Betatigungselement

139  Offnungsbewegungsrichtung
140  Giriff

141 SchlieRbewegungsrichtung
146  Seitenwand

148  Steuerung

150  Flhrungselement

152  Flhrungsschiene

154  Rolle

156  Kragarm

158  erstes Zugmittel

160  Umlenkrad

162  erstes Kettenrad

164  Welle

166  Drehmomentwandler

168  Drehmomentibertragungselement
170  drittes Kettenrad
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172 drittes Zugmittel

174  Angriffspunkt

176  Federelement

178  erste Drehrichtung

180 zweite Drehrichtung

182  Kraftlibertragungsstrecke
184  Getriebe

185  Zugmittelgetriebe

186 elektromechanischer Antrieb
188 Kette

190 Ritzel

192  Drehmomentstltze

194  Schalter

196  Sicherungselement

198  Sicherungsstange

200 Bedienelement

202  Sensor

204  Welle

206 Inkrementalgeber
Patentanspriiche

1. Reinigungsvorrichtung (110) zum Reinigen von Rei-
nigungsgut (124), wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) eine Geschirrspllmaschine ist, wobei die Rei-
nigungsvorrichtung (110) mindestens eine Reini-
gungskammer (128) und mindestens eine Abdeck-
vorrichtung (134) umfasst, wobei die Abdeckvorrich-
tung (134) Uber mindestens ein Getriebe (184) mit-
tels mindestens eines elektromechanischen An-
triebs (186) in einer Offnungsbewegungsrichtung
(139) von einer geschlossenen Position (135) in eine
geodffnete Position (137) oder in einer SchlieBbewe-
gungsrichtung (141) von einer gedffneten Position
(137)in eine geschlossene Position (135) bewegbar
ist, wobei die Reinigungsvorrichtung (110) weiterhin
einen Sensor (202) aufweist, wobei der Sensor (202)
eingerichtet ist, um einen manuellen Kraftangriff an
der Abdeckvorrichtung (134) in der Offnungsbewe-
gungsrichtung (139) oder in der SchlieRbewegungs-
richtung (141) zu erkennen und wobei die Reini-
gungsvorrichtung (110) weiterhin eingerichtet ist,
um entsprechend der Erkennung des manuellen
Kraftangriffs den elektromechanischen Antrieb
(186) anzusteuern,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Geschirrspilmaschine ausgewahlt ist aus einer
Haubengeschirrspilmaschine (116) und einer
Durchschubgeschirrspilmaschine (112), wobei die
Abdeckvorrichtung (134) die Reinigungskammer
(128) zumindest teilweise umschliet und eine in
einer vertikalen Richtung verschiebbar gelagerte
Haube (136) umfasst, welche nach oben hin ver-
schiebbar ist, um die Reinigungskammer (128) zu
offnen, und welche nach unten hin verschiebbar ist,
um gemeinsam mit einer Basis (130) der Reini-
gungsvorrichtung (110) die Reinigungskammer
(128) abzuschliel3en, wobei die Reinigungsvorrich-
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tung (110)in mindestens einer der folgenden Weisen
eingerichtet ist:

die Reinigungsvorrichtung (110) ist eingerichtet,
um einen manuellen Kraftangriff in der Off-
nungsbewegungsrichtung (139) zu erkennen
und den elektromechanischen Antrieb (186)
derart anzusteuern, dass die Abdeckvorrich-
tung (134) in der Offnungsbewegungsrichtung
(139) bewegt wird, wobei die Reinigungsvor-
richtung (110) eingerichtet ist, um mittels des
Sensors (202) zu erkennen, wenn beider Haube
(136) in geschlossener Position (135) ein Be-
nutzer manuell die Haube (136) beginnt zu 6ff-
nen, und um den elektromechanischen Antrieb
(186) derart anzusteuern, dass diese Offnungs-
bewegung ausschlief3lich durch den elektrome-
chanischen Antrieb (186) fortgesetzt wird, bis
die geodffnete Position (137) erreicht ist;

die Reinigungsvorrichtung (110) ist eingerichtet,
um einen manuellen Kraftangriff in der Schliel3-
bewegungsrichtung (141) zu erkennen und den
elektromechanischen Antrieb (186) derartanzu-
steuern, dass die Abdeckvorrichtung (134) in
der SchlieRbewegungsrichtung (141) bewegt
wird, wobei die Reinigungsvorrichtung (110)
weiterhin eingerichtet ist, um mittels des Sen-
sors (202) zu erkennen, wenn bei der Haube
(136) in gedffneter Position (137) der Benutzer
manuell die Haube (136) beginnt zu schliel3en,
und um den elektromechanischen Antrieb (186)
derart anzusteuern, dass diese SchlieRbewe-
gung ausschlieBlich durch den elektromechani-
schen Antrieb (186) fortgesetzt wird, bis die
Haube (136) die geschlossene Position (135)
erreicht hat.

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorhergeh-
enden Anspruch, wobei die Abdeckvorrichtung
(134) eine linear bewegliche Abdeckvorrichtung
(134) ist.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) eine Steuerung (148) aufweist, wobei die
Steuerung (148) eingerichtet ist, um den elektrome-
chanischen Antrieb (186) anzusteuern.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um eine Richtung des manuellen Kraft-
angriffs zu erkennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) min-
destens einen mit dem elektromechanischen An-
trieb (186) verbundenen Inkrementalgeber (206)
aufweist.
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Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um den manuellen Kraftangriff an der
Abdeckvorrichtung (134) aufgrund einer Bewegung
zu erfassen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorhergeh-
enden Anspruch, wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) eingerichtet ist, um die Bewegung mit mindes-
tens einem Schwellwert zu vergleichen, um den
manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung
(134) zu erkennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Ansprlche, wobei der elektromechani-
sche Antrieb (186) einen Motor umfasst, wobei der
Motor ein nicht-selbsthemmender Motor ist.

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorhergeh-
enden Anspruch, wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) derart eingerichtet ist, dass durch den manuel-
len Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung (134) der
Motor mitbewegt wird, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um eine Bewegung des Motors zu er-
kennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) weiterhin eingerichtet ist, um nach Durch-
fuhrung einer SchlieRbewegung, nachdem die Ab-
deckvorrichtung (134) die geschlossene Position
erreicht hat, mindestens ein Reinigungsprogramm
zu starten.

Verfahren zum Reinigen von Reinigungsgut (124),
umfassend ein Reinigen des Reinigungsguts (124)
in mindestens eine Reinigungskammer (128) einer
Reinigungsvorrichtung (110), wobei die Reinigungs-
vorrichtung (110) eine Geschirrspiilmaschine ist,
wobei mindestens eine Abdeckvorrichtung (134)
verwendet wird, wobei die Abdeckvorrichtung
(134) Gber mindestens ein Getriebe (184) mittels
mindestens eines elektromechanischen Antriebs
(186) in einer Offnungsbewegungsrichtung (139)
von einer geschlossenen Position in eine gedffnete
Position oder in einer SchlieRbewegungsrichtung
(141) von einer gedffneten Position in eine geschlos-
sene Position bewegbar ist, wobei das Verfahren
weiterhin eine Erkennung eines manuellen Kraftan-
grifis an der Abdeckvorrichtung (134) in der Off-
nungsbewegungsrichtung (139) oderin der SchlieR-
bewegungsrichtung (141) mittels mindestens eines
Sensors (202) umfasst und wobei das Verfahren
weiterhin eine Ansteuerung des elektromechani-
schen Antriebs (186) entsprechend der Erkennung
des manuellen Kraftangriffs umfasst,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Geschirrsplilmaschine ausgewabhlt ist aus einer
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Haubengeschirrspilmaschine (116) und einer
Durchschubgeschirrspilmaschine (112), wobei die
Abdeckvorrichtung (134) die Reinigungskammer
(128) zumindest teilweise umschlie3t und eine in
einer vertikalen Richtung verschiebbar gelagerte
Haube (136) umfasst, welche nach oben hin ver-
schiebbar ist, um die Reinigungskammer (128) zu
offnen, und welche nach unten hin verschiebbar ist,
um gemeinsam mit einer Basis (130) der Reini-
gungsvorrichtung (110) die Reinigungskammer
(128) abzuschlieRen, wobei die Ansteuerung des
elektromechanischen Antriebs (186) mindestens ei-
nen der folgenden Schritte umfasst:

bei einer Erkennung eines manuellen Kraftan-
griffs in der Offnungsbewegungsrichtung (139)
eine Ansteuerung des elektromechanischen
Antriebs (186) derart, dass die Abdeckvorrich-
tung (134) in der Offnungsbewegungsrichtung
(139) bewegt wird, wobei die Reinigungsvor-
richtung (110) eingerichtet ist, um mittels des
Sensors (202) zu erkennen, wenn bei der Haube
(136) in geschlossener Position (135) ein Be-
nutzer manuell die Haube (136) beginnt zu 6ff-
nen, und um den elektromechanischen Antrieb
(186) derart anzusteuern, dass diese Offnungs-
bewegung ausschlieBlich durch den elektrome-
chanischen Antrieb (186) fortgesetzt wird, bis
die gedffnete Position (137) erreicht ist;

bei einer Erkennung eines manuellen Kraftan-
griffs in der SchlieRbewegungsrichtung (141)
eine Ansteuerung des elektromechanischen
Antriebs (186) derart, dass die Abdeckvorrich-
tung (134) in der Schlielfbewegungsrichtung
(141) bewegt wird, wobei die Reinigungsvor-
richtung (110) weiterhin eingerichtet ist, um mit-
tels des Sensors (202) zu erkennen, wenn bei
der Haube (136) in ge6ffneter Position (137) der
Benutzer manuell die Haube (136) beginnt zu
schlieRen, und um den elektromechanischen
Antrieb (186) derart anzusteuern, dass diese
SchlieBRbewegung ausschlieBlich durch den
elektromechanischen Antrieb (186) fortgesetzt
wird, bis die Haube (136) die geschlossene
Position (135) erreicht hat.

Claims

Cleaning device (110) for cleaning items to be
cleaned (124), wherein the cleaning device (110)
is a dishwasher, wherein the cleaning device (110)
comprises at least one cleaning chamber (128) and
at least one covering device (134), wherein the cov-
ering device (134) can be moved in an opening
movement direction (139) from a closed position
(135) into an open position (137) or in a closing
movement direction (141) from an open position
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(137) into a closed position (135) by means of at
least one electromechanical drive (186) via at least
one transmission (184), wherein the cleaning device
(110) furthermore has a sensor (202), wherein the
sensor (202) is designed to detect the action of a
manual force on the covering device (134) in the
opening movement direction (139) or in the closing
movement direction (14 1), and wherein the cleaning
device (110) is furthermore designed to control the
electromechanical drive (186) in accordance with the
detection of the action of a manual force,
characterized in that

the dishwasher is selected from a hood-type dish-
washer (116) and a pass-through dishwasher (112),
wherein the covering device (134) at least partially
surrounds the cleaning chamber (128) and com-
prises a hood (136) mounted so as to be movable
in a vertical direction, which hood can be moved
upwards in order to open the cleaning chamber
(128) and can be moved downwards in order to close
off the cleaning chamber (128) together with a base
(130) of the cleaning device (110), wherein the clean-
ing device (110) is designed in at least one of the
following ways:

the cleaning device (110) is designed to detect
the action of a manual force in the opening
movement direction (139) and to control the
electromechanical drive (186) in such a way that
the covering device (134) is moved in the open-
ing movement direction (139), wherein the
cleaning device (110) is designed to detect, by
means of the sensor (202), when a user begins
to manually open the hood (136) when the hood
(136) is in the closed position (135) and to con-
trol the electromechanical drive (186) in such a
way that this opening movement is continued
exclusively by the electromechanical drive (186)
until the open position (137) has been reached;
the cleaning device (110) is designed to detect
the action of a manual force in the closing move-
ment direction (141) and to control the electro-
mechanical drive (186) in such a way that the
covering device (134) is moved in the closing
movement direction (141), wherein the cleaning
device (110) is furthermore designed to detect,
by means of the sensor (202), when the user
begins to manually close the hood (136) when
the hood (136) is in the open position (137) and
to control the electromechanical drive (186) in
such a way that this closing movement is con-
tinued exclusively by the electromechanical
drive (186) until the hood (136) has reached
the closed position (135).

2. Cleaning device (110) according to the preceding

claim, wherein the covering device (134) is a linear-
motion covering device (134).
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Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) has
a controller (148), wherein the controller (148) is
designed to control the electromechanical drive
(186).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) is designed
to detect a direction of the action of manual force.

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) has at least
one incremental encoder (206) connected to the
electromechanical drive (186).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) is designed
to detect the action of manual force on the covering
device (134) from a movement.

Cleaning device (110) according to the preceding
claim, wherein the cleaning device (110) is designed
to compare the movement with atleast one threshold
value in order to detect the action of manual force on
the covering device (134).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the electromechanical drive
(186) comprises a motor, wherein the motor is a non-
self-locking motor.

Cleaning device (110) according to the preceding
claim, wherein the cleaning device (110) is designed
in such a way that the motor is moved simultaneously
by the action of manual force on the covering device
(134), wherein the sensor (202) is designed to detect
a movement of the motor.

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) is
furthermore designed to start at least one cleaning
program after a closing movement has been carried
out, once the covering device (134) has reached the
closed position.

Method for cleaning items to be cleaned (124) com-
prising cleaning the items to be cleaned (124) in at
least one cleaning chamber (128) of a cleaning
device (110), wherein the cleaning device (110) is
a dishwasher, wherein at least one covering device
(134) is used, wherein the covering device (134) can
be moved in an opening movement direction (139)
from a closed position into an open position or in a
closing movement direction (14 1) from an open po-
sition into a closed position by means of at least one
electromechanical drive (186) via at least one trans-
mission (184), wherein the method furthermore com-
prises detecting the action of a manual force on the
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covering device (134) in the opening movement
direction (139) or in the closing movement direction
(141) by means of at least one sensor (202), and
wherein the method furthermore comprises control-
ling the electromechanical drive (186) in accordance
with the detection of the action of a manual force,
characterized in that

the dishwasher is selected from a hood-type dish-
washer (116) and a pass-through dishwasher (112),
wherein the covering device (134) at least partially
surrounds the cleaning chamber (128) and com-
prises a hood (136) mounted so as to be movable
in a vertical direction, which hood can be moved
upwards in order to open the cleaning chamber
(128) and can be moved downwards in order to close
off the cleaning chamber (128) together with a base
(130) of the cleaning device (110), wherein the con-
trol of the electromechanical drive (186) comprises
at least one of the following steps:

when the action of a manual force in the opening
movement direction (139) is detected, the elec-
tromechanical drive (186) is controlled in such a
way that the covering device (134) is moved in
the opening movement direction (139), wherein
the cleaning device (110) is designed to detect,
by means of the sensor (202), when a user
begins to manually open the hood (136) when
the hood (136) is in the closed position (135) and
to control the electromechanical drive (186) in
such a way that this opening movement is con-
tinued exclusively by the electromechanical
drive (186) until the open position (137) has
been reached;

when the action of a manual force in the closing
movement direction (141) is detected, the elec-
tromechanical drive (186) is controlled in such a
way that the covering device (134) is moved in
the closing movement direction (141), wherein
the cleaning device (110) is furthermore de-
signed to detect, by means of the sensor
(202), when the user begins to manually close
the hood (136) when the hood (136) is in the
open position (137) and to control the electro-
mechanical drive (186) in such a way that this
closing movement is continued exclusively by
the electromechanical drive (186) until the hood
(136) has reached the closed position (135).

Revendications

Dispositif de nettoyage (110) destiné a nettoyer des
articles a nettoyer (124), le dispositif de nettoyage
(110) étant un lave-vaisselle, le dispositif de net-
toyage (110) comprenant au moins une chambre
de nettoyage (128) et au moins un dispositif de
recouvrement (134), le dispositif de recouvrement
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(134) pouvant étre déplacé dans une direction de
mouvement d’ouverture (139) d’'une position fermée
(135) a une position ouverte (137) ou dans une
direction de mouvement de fermeture (141) d’'une
position ouverte (137)a une position fermée (135)au
moyen d’au moins un entrainement électroméca-
nique (186) par le biais d’au moins une transmission
(184), le dispositif de nettoyage (110) présentant en
outre un capteur (202), le capteur (202) étant congu
pour détecter une application de force manuelle sur
le dispositif de recouvrement (134) dans la direction
de mouvementd’ouverture (139) ou dans la direction
de mouvement de fermeture (141) et le dispositif de
nettoyage (110) étant en outre congu pour comman-
der I'entrainement électromécanique (186) en fonc-
tion de la détection de I'application de force ma-
nuelle,

caractérisé en ce que

le lave-vaisselle est choisi parmi un lave-vaisselle a
capot (116) et un lave-vaisselle a chargement tra-
versant (112), le dispositif de recouvrement (134)
entourant au moins partiellement la chambre de
nettoyage (128) et comprenant un capot (136) sup-
porté de maniére coulissante dans une direction
verticale, qui peut étre coulissé vers le haut pour
ouvrir la chambre de nettoyage (128) et qui peut étre
coulissé vers le bas pour fermer la chambre de
nettoyage (128) conjointement avec une base
(130) du dispositif de nettoyage (110), le dispositif
de nettoyage (110) étant congu selon au moins I'une
des maniéres suivantes :

le dispositif de nettoyage (110) est congu pour
détecter une application de force manuelle dans
la direction de mouvement d’ouverture (139) et
pour commander I'entrainement électroméca-
nique (186) de fagon a déplacer le dispositif de
recouvrement (134) dans la direction de mou-
vement d’ouverture (139), le dispositif de net-
toyage (110) étant congu pour détecter, au
moyen du capteur (202), lorsque le capot
(136) est en position fermée (135), qu’'un utili-
sateur commence a ouvrir manuellement le ca-
pot (136), et pour commander I'entrainement
électromécanique (186) de telle sorte que ce
mouvement d’ouverture soit poursuivi exclusi-
vement par I'entrainement électromécanique
(186) jusqu’a ce que la position ouverte (137)
soit atteinte ;

le dispositif de nettoyage (110) est congu pour
détecter une application de force manuelle dans
la direction de mouvement de fermeture (141) et
pour commander I'entrainement électroméca-
nique (186) de fagon a déplacer le dispositif de
recouvrement (134) dans la direction de mou-
vement de fermeture (141), le dispositif de net-
toyage (110) étant en outre congu pour détecter,
au moyen du capteur (202), lorsque le capot
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(136) est en position ouverte (137), que I'utili-
sateur commence a fermer manuellement le
capot (136), et pour commander I'entrainement
électromécanique (186) de telle sorte que ce
mouvement de fermeture soit poursuivi exclusi-
vement par I'entrainement électromécanique
(186) jusqu’a ce que le capot (136) ait atteint
la position fermée (135).

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
précédente, le dispositif de recouvrement (134)
étant un dispositif de recouvrement (134) a dépla-
cement linéaire.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
(110) comportant une commande (148), la
commande (148) étant congue pour commander
I'entrainement électromécanique (186).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) étant congu
pour détecter une direction de I'application de force
manuelle.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) comportant
au moins un codeur incrémentiel (206) relié a I'en-
trainement électromécanique (186).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) étant congu
pour détecter I'application de force manuelle sur le
dispositif de recouvrement (134) en raison d’'un mou-
vement.

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
précédente, le dispositif de nettoyage (110) étant
congu pour comparer le mouvement avec au moins
une valeur de seuil afin de détecter I'application de
force manuelle sur le dispositif de recouvrement
(134).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, I'entrainement électroméca-
nique (186) comprenant un moteur, le moteur étant
un moteur non-autobloquant.

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
précédente, le dispositif de nettoyage (110) étant
congu de fagon a déplacer le moteur par application
de force manuelle sur le dispositif de recouvrement
(134), le capteur (202) étant congu pour détecter un
mouvement du moteur.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
(110) étant en outre congu pour démarrer au moins
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un programme de nettoyage aprés avoir effectué un
mouvement de fermeture aprés que le dispositif de
recouvrement (134) a atteint la position fermée.

Procédé de nettoyage d’articles a nettoyer (124),
comprenant un nettoyage des articles a nettoyer
(124) dans au moins une chambre de nettoyage
(128) d’un dispositif de nettoyage (110), le dispositif
de nettoyage (110) étant un lave-vaisselle, au moins
un dispositif de recouvrement (134) étant utilisé, le
dispositif de recouvrement (134) pouvant étre dé-
placé dans une direction de mouvement d’ouverture
(139) d’une position fermée a une position ouverte
ou dans une direction de mouvement de fermeture
(141) d’une position ouverte a une position fermée
au moyen d’au moins un entrainement électromé-
canique (186) par le biais d’au moins une transmis-
sion (184), le procédé comprenant en outre une
détection, au moyen d’au moins un capteur (202),
d’une application de force manuelle sur le dispositif
de recouvrement (134) dans la direction de mouve-
ment d’ouverture (139) ou dans la direction de mou-
vementde fermeture (14 1) etle procédé comprenant
en outre une commande de I'entrainement électro-
mécanique (186) en fonction de la détection de
I'application de force manuelle,

caractérisé en ce que

le lave-vaisselle est choisi parmi un lave-vaisselle a
capot (116) et un lave-vaisselle & chargement tra-
versant (112), le dispositif de recouvrement (134)
entourant au moins partiellement la chambre de
nettoyage (128) et comprenant un capot (136) sup-
porté de maniére coulissante dans une direction
verticale, qui peut étre coulissé vers le haut pour
ouvrirla chambre de nettoyage (128) et qui peut étre
coulissé vers le bas pour fermer la chambre de
nettoyage (128) conjointement avec une base
(130) du dispositif de nettoyage (110), la commande
de I'entrainement électromécanique (186) compre-
nant au moins l'une des étapes suivantes :

lors d’'une détection d’'une application de force
manuelle dans la direction de mouvement d’ou-
verture (139), I'entrainement électromécanique
(186) est commandé de fagon a déplacer le
dispositif de recouvrement (134) dans la direc-
tion de mouvement d’ouverture (139), le dispo-
sitif de nettoyage (110) étant congu pour détec-
ter au moyen du capteur (202), lorsque le capot
(136) est en position fermée (135), qu'un utili-
sateur commence a ouvrir manuellement le ca-
pot (136), et pour commander I'entrainement
électromécanique (186) de telle sorte que ce
mouvement d’ouverture soit poursuivi exclusi-
vement par I'entrainement électromécanique
(186) jusqu’a ce que la position ouverte (137)
soit atteinte ;

lors d’'une détection d’'une application de force
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manuelle dans la direction de mouvement de
fermeture (141), I'entrainement électroméca-
nique (186) est commandé de fagon a déplacer
le dispositif de recouvrement (134) dans la di-
rection de mouvement de fermeture (141), le
dispositif de nettoyage (HO) étant en outre
congu pour détecter au moyen du capteur
(202), lorsque le capot (136) est en position
ouverte (137), que l'utilisateur commence a fer-
mer manuellement le capot (136), et pour
commander I'entrailnement électromécanique
(186) de telle sorte que ce mouvement de fer-
meture soit poursuivi exclusivement par I'entrai-
nement électromécanique (186) jusqu’a ce que
le capot (136) ait atteint la position fermée (135).
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