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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Einstel-
lung einer Position von Sauglippen einer Bodenreini-
gungsmaschine relativ zu einem zu reinigenden Boden,
bei dem eine erste Sauglippe und mindestens eine be-
abstandete zweite Sauglippe, welche an einem Saug-
balken angeordnet sind, den Boden beriihren und eine
Geblaseeinrichtung einen Saugstrom erzeugt, welcher
eine Unterdruckbeaufschlagung in einem Raum zwi-
schen der ersten Sauglippe und der zweiten Sauglippe
bewirkt.

[0002] Die Erfindung betrifft ferner eine Bodenreini-
gungsmaschine, umfassend einen Saugbalken, an wel-
chem eine erste Sauglippe und mindestens eine zweite
Sauglippe angeordnet sind, und eine Geblaseeinrich-
tung zur Erzeugung eines Saugstroms, welche eine Un-
terdruckbeaufschlagung in einem Raum zwischen der
ersten Sauglippe und der zweiten Sauglippe bewirkt.
[0003] Aus der DE 41 37 886 A1 ist ein Verfahren zur
Birstenwalzensteuerung einer Staubsaugerbodendiise
bekannt.

[0004] Ausder DE 694 09462 T2 isteine Saugvorrich-
tung mit einem Elektromotor, der einen Ventilator steuert,
um einen inneren Unterdruck und einen Saugluftstrom
zu erzeugen, bekannt. Es sind Mittel zur Steuerung
und/oder Regulierung der Drehzahl des Elektromotors
vorgesehen, welche so ausgebildet sind, dass sie in Ab-
hangigkeit von dem Ergebnis der Messung eines Unter-
drucks und eines Differenzdrucks permanent die Dreh-
zahl des Elektromotors steuern und/oder regeln.

[0005] Aus der DE 10 2008 010 068 A1 ist eine Vor-
richtung zur automatischen Saugleistungsregelung ei-
nes Staubsaugers bekannt.

[0006] Ausder EP 1997 417 A2ist ein Verfahren zum
Betreiben eines Staubsaugers mit einem Sauggeblase,
welches durch einen Geblasemotor angetrieben wird,
und mit einer auf den Gebldsemotor einwirkenden Re-
geleinrichtung, welche als StellgrofRe die Motorleistung
beziehungsweise ein die Motorleistung beeinflussenden
Parameter vorgibt und dabei den mittels des Sauggebla-
ses erzeugten Unterdruck beriicksichtigt, bekannt. Die
Regeleinrichtung ermittelt den Unterdruck aus der Mo-
tordrehzahl und einer mit der Leistung des Geblasemo-
tors korrelierenden Kenngrofe.

[0007] Aus der US 6,176,940 B1 ist ein Verfahren zur
Anpassung eines Unterdruckniveaus bei einer Teppich-
reinigungsmaschine bekannt.

[0008] Aus der US 3,649,995 ist eine Bodenreini-
gungsmaschine bekannt, welche Schruppmittel in der
Nahe eines Vorderendes eines Korpers aufweist.
[0009] AusderEP0173392isteine Bodenreinigungs-
maschine bekannt, bei welcher der Frischwasser- und
Produktdosierungs-Betrieb kontrolliert wird als eine
Funktion des Betriebs eines Antriebsmotors derart, dass
die Dosierung uber eine Bodenflacheneinheit aufrecht-
erhalten wird auf einem Bediener-kontrollierten Niveau.
[0010] Aus der US 5,319,828 ist eine Bodenschrupp-
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maschine fur Fliesen und andere harte Oberflachen be-
kannt, welche eine niedere Profilhéhe aufweisen.
[0011] Aus der WO 93/10702 ist eine Vorrichtung zur
Reinigung ebener Flachen bekannt, welche ein Gehause
aufweist, in welchem ein um eine zur Flache normale
Achse umlaufendes Behandlungswerkzeug drehbar ge-
lagert ist.

[0012] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren der eingangs genannten Art bereitzustellen,
bei dem sich ein optimiertes Saugergebnis ergibt.
[0013] Diese Aufgabe wird bei dem eingangs genann-
ten Verfahren erfindungsgemaRn dadurch geldst, dass ein
Unterdruck ermittelt wird und der Saugstrom so einge-
stellt wird, dass der Unterdruck bei einem Sollwert oder
in einem Sollwertbereich liegt, so dass ein Anstellwinkel
der ersten Sauglippe und der zweiten Sauglippe an dem
Boden bei einem Sollwert oder in einem Sollwertbereich
liegt.

[0014] Die relative Positionierung der Sauglippen zu
dem zu reinigenden Boden und damit deren Anstellwin-
kel hangt von dem herrschenden Unterdruck ab. Der Un-
terdruck ist einerseits bestimmt durch die Leistung der
Geblaseeinrichtung und andererseits durch die Einstro-
mung von Umgebungsluft in den Raum zwischen den
Sauglippen. Der herrschende Unterdruck ist wiederum
abhéngig von den Bodenbeschaffenheitsverhaltnissen.
Beispielsweise liegt bei gleicher Leistung der Geblase-
einrichtung ein hdherer Unterdruck bei einem glatten Bo-
den vor als bei einem raueren Boden. Der herrschende
Unterdruck kann auch von der Reinigungsart wie Nass-
reinigung oder Trockenabsaugung abhangen.

[0015] Esergibtsichein optimiertes Absaugeergebnis,
wenn der Anstellwinkel nicht zu steil und nicht zu flach
ist. Beispielsweise liegt ein Sollwert fir einen Anstellwin-
kel typischerweise bei circa 60°. Er kann aber je nach
Abstand zum Boden unterschiedlich sein.

[0016] Bei der erfindungsgemafien Lésung erfolgt die
Einstellung des Anstellwinkels auf den Sollwert bezie-
hungsweise auf den Sollwertbereich durch Einstellung
des Unterdrucks. Dieser Unterdruck wiederum wird Giber
die Geblaseeinrichtung eingestellt und insbesondere ge-
regelt, sodass sich auch beivariierenden Bodenbeschaf-
fenheitsverhéltnissen das optimierte Saugergebnis er-
gibt.

[0017] Das erfindungsgemale Verfahrenistinsbeson-
dere automatisch durchfiihrbar. Beispielsweise kann
dann in einem Fahrbetrieb der Bodenreinigungsmaschi-
ne, wenn sich die Bodenbeschaffenheitsverhéltnisse an-
dern, automatisch eine Anpassung erfolgen, um ein op-
timiertes Absaugeergebnis zu erhalten.

[0018] Es ist insbesondere dadurch erreichbar, dass
der Anstellwinkel der Sauglippen mindestens nahe-
rungsweise konstant ist, auch wenn sich die Bodenbe-
schaffenheitsverhaltnisse im Fahrbetrieb andern.
[0019] Beieinem Ausfiihrungsbeispiel wird der Unter-
druck durch einen oder mehrere Drucksensoren gemes-
sen. Der Unterdruck lasst sich dadurch direkt ermitteln,
um insbesondere eine Sollwertregelung durchzufiihren.
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[0020] Es ist glinstig, wenn der Unterdruck an dem
Saugbalken ermittelt wird. Er lasst sich dadurch auf ein-
fache Weise messen.

[0021] Ganz besonders vorteilhaft ist es, wenn eine
Einstellung des Saugstroms durch eine Leistungseinstel-
lung der Geblaseeinrichtung erfolgt. Durch eine entspre-
chende Ansteuerung eines Motors der Geblaseeinrich-
tung lasst sich der Unterdruck bei einem Sollwert oder
einem Sollwertbereich einstellen. (Grundsatzlich ist es
auch moglich, den Saugstrom durch entsprechende
Stromungselemente wie Klappen usw. einzustellen;
durch eine Leistungseinstellung der Geblaseeinrichtung
ist eine einfache Einstellbarkeit realisiert.)

[0022] Insbesondere erfolgt die Einstellung des
Saugstroms automatisch, das heift ohne Bedienerein-
griff. Es Iasst sich dadurch bei optimierter Handhabbar-
keit der Bodenreinigungsmaschine ein optimiertes Rei-
nigungsergebnis erhalten.

[0023] Esistinsbesondere vorteilhaft, wenn die Unter-
druckeinstellung geregelt wird mit dem Regelziel, dass
der ermittelte Unterdruck bei einem Sollwert oder in ei-
nem Sollwertbereich liegt. Es lasst sich dadurch insbe-
sondere eine einfache automatische Einstellung realisie-
ren.

[0024] Das Regelziel ist (indirekt) eine bestimmte re-
lative Position der Sauglippe zu dem Boden, das heif3t
ein bestimmter Anstellwinkel beziehungsweise ein be-
stimmter Anstellwinkelbereich, um ein optimiertes Ab-
saugeergebnis zu erhalten.

[0025] Insbesondere liegt der Sollwert oder Sollwert-
bereich fir den Anstellwinkel der ersten Sauglippe und
der zweiten Sauglippe an dem Boden im Bereich zwi-
schen 35° und 70° und beispielsweise bei circa 45° oder
circa 60°. Es ergibt sich dann ein optimiertes Absauge-
ergebnis.

[0026] Gunstig ist es, wenn der Saugbalken schwim-
mend an einem Fahrgestell der Bodenreinigungsmaschi-
ne gelagert ist und insbesondere gegen den Boden ge-
driickt wird. Es muss dadurch keine zusatzliche Abstit-
zung Uber ein oder mehrere Rader fir den Saugbalken
vorgesehen werden. Ein entsprechendes Rad kann ei-
nen Fahrstreifen an dem zu reinigenden Boden verursa-
chen.

[0027] Ginstig ist es, wenn die erste Sauglippe
und/oder die zweite Sauglippe eine oder mehrere Aus-
nehmungen aufweisen, durch welche hindurch Umge-
bungsluft in den Raum zwischen der ersten Sauglippe
und der zweiten Sauglippe einstrémbar ist. Dadurch Iasst
sich eine optimierte Absaugung erreichen.

[0028] Beispielsweise ist der Sollwert oder Sollwertbe-
reich fur den Unterdruck und/oder den Anstellwinkel in
einer Tabelle oder als Funktion hinterlegt. Grundsatzlich
hangt der Sollwert oder Sollwertbereich von der Ausbil-
dung des Saugbalkens und auch von der Ausbildung ei-
ner Federeinrichtung, durch welche der Saugbalken
schwimmend gelagert ist, ab.

[0029] Der Erfindung liegt ferner die Aufgabe zugrun-
de, eine Bodenreinigungsmaschine der eingangs ge-
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nannten Art bereitzustellen, welche sich mit optimiertem
Absaugeergebnis betreiben lasst.

[0030] Diese Aufgabe wird bei der eingangs genann-
ten Bodenreinigungsmaschine erfindungsgemal da-
durch geldst, dass eine Unterdruck-Ermittlungseinrich-
tung vorgesehen ist, und eine Steuerungs- und/oder Re-
gelungseinrichtung vorgesehen ist, an welche die Unter-
druck-Ermittlungseinrichtung signalwirksam gekoppelt
ist, wobei die Steuerungs- und/oder Regelungseinrich-
tung in Abhangigkeit von Signalen der Unterdruck-Er-
mittlungseinrichtung die Unterdruckbeaufschlagung der-
art steuert und/oder regelt, dass ein Unterdruck bei ei-
nem Sollwert oder in einem Sollwertbereich liegt, so dass
ein Anstellwinkel der ersten Sauglippe und der zweiten
Sauglippe an einen zu reinigenden Boden bei einem Soll-
wert oder einem Sollwertbereich liegt.

[0031] Die erfindungsgemaRe Bodenreinigungsma-
schine weist die bereits im Zusammenhang mit dem er-
findungsgemafen Verfahren erlduterten Vorteile auf.
[0032] Vorteilhafte Ausgestaltungen der erfindungs-
gemaRen Bodenreinigungsmaschine wurden bereits im
Zusammenhang mitdem erfindungsgemafen Verfahren
erlautert.

[0033] Insbesondere lasstsich das erfindungsgemalie
Verfahren an der erfindungsgemafRen Bodenreinigungs-
maschine durchfiihren.

[0034] Gunstigerweise ist die Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung signalwirksam an die Geblasee-
inrichtung gekoppelt und steuert und/oder regelt deren
Leistung. Dadurch lasst sich auf einfache Weise ein Soll-
wert flr den Unterdruck, welcher fir den Anstellwinkel
der Sauglippen relevant ist, einstellen.

[0035] Insbesondere weist die Unterdruck-Ermitt-
lungseinrichtung einen oder mehrere Drucksensoren
auf. Dadurch lasst sich der entsprechende Unterdruck
direkt ermitteln.

[0036] Es ist dann glinstig, wenn der oder die Druck-
sensoren an dem Saugbalken angeordnet sind. Dadurch
lasst sich auf einfache Weise der entsprechende Unter-
druck ermitteln.

[0037] Es ist gunstig, wenn der Saugbalken an einem
Fahrgestell der Bodenreinigungsmaschine schwimmend
gelagert ist. Dadurch ist keine zusatzliche Raderabstt-
zung notwendig. Der Saugbalken Iasst sich gegen den
zu reinigenden Boden drlicken, so dass die Sauglippen
diesen beriihren.

[0038] Insbesondere ist eine Federeinrichtung vorge-
sehen, welche den Saugbalken gegen den zu reinigen-
den Boden driickt. Es I&sst sich dadurch ein optimiertes
Absaugeergebnis erreichen. Bei einer alternativen Aus-
fuhrungsform ist eine Federeinrichtung vorgesehen, wel-
che eine Ruckstellkraft (von dem Boden weg) bereitstellt,
wobei der Saugbalken aufgrund seines Eigengewichts
gegen den Boden gedriickt ist. Eine solche Federeinrich-
tung sorgt beispielsweise flr eine Stabilisierung bei Kur-
venfahrten.

[0039] Beieinem Ausfiihrungsbeispiel weisen die ers-
te Sauglippe und/oder die zweite Sauglippe eine oder
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mehrere Ausnehmungen auf, durch welche hindurch
Umgebungsluft in den Raum zwischen der ersten Saug-
lippe und der zweiten Sauglippe einstrombar ist. Es |&sst
sich dadurch eine effektive Absaugung aus dem Raum
zwischen der ersten Sauglippe und der zweiten Sauglip-
pe erreichen. Die Ausnehmungen kdnnen beispielswei-
se als durchgehende Offnungen an der ersten Sauglippe
und/oder der zweiten Sauglippe ausgebildet sein. Es ist
beispielsweise auch mdéglich, dass an der ersten Saug-
lippe und/oder der zweiten Sauglippe Kanale gebildet
sind, die, wenn die entsprechende Sauglippe mit geni-
gender Starke an den zu reinigenden Boden gedriickt
wird, eine grofRere Querschnittsflache 6ffnen im Ver-
gleich zu dem Fall, wenn die entsprechende Sauglippe
nicht an den Boden gedriickt ist.

[0040] Gunstig ist es, wenn die Bodenreinigungsma-
schine selbstfahrend ist. Dadurch ergibt sich eine effek-
tive Reinigung grofRer Flachen. Durch die erfindungsge-
male Lésung ergibt sich ein optimiertes Absaugeergeb-
nis auch bei variierenden Bodenbeschaffenheitsverhalt-
nissen. Die Bodenreinigungsmaschine kann beispiels-
weise als Aufsitzmaschine ausgebildet sein oder als Bo-
denreinigungsmaschine, welche eine "Nachfolger"-Bo-
denreinigungsmaschine ist, welche ein Bediener fiihrt.
Die Bodenreinigungsmaschine kann beispielsweise
auch als Saugroboter ausgebildet sein. Sie kann bei-
spielsweise auch als Gerat ohne vorgeschriebene Be-
wegungsrichtung wie ein handgehaltenes Gerat ausge-
bildet sein.

[0041] Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter
Ausfiihrungsformen dient im Zusammenhang mit den
Zeichnungen der naheren Erlduterung der Erfindung. Es
zeigen:

eine schematische Seitenansicht eines
Ausfiihrungsbeispiels einer Bodenreini-
gungsmaschine;

Figur 1

Figur 2 eine schematische Darstellung eines
Saugbalkens mit Sauglippen und Ankopp-
lung an eine Geblaseeinrichtung;

Figur 3(a) ein erstes Beispiel einer relativen Position
von Sauglippen (Anstellwinkel) gegeniliber
einem zu reinigenden Boden in schemati-
scher Darstellung;

Figur 3(b) ein zweites Beispiel fir einen Anstellwin-
kel;

Figur 3(c) ein drittes Beispiel fiir einen Anstellwinkel;

Figur 4 eine Vorderansicht eines Ausfiihrungsbei-
spiels eines Saugbalkens mit Sauglippen
in Richtung A gemaR Figur 3(a); und

Figur 5 ein schematisches Ablaufdiagramm zur
Steuerung der relativen Position von Saug-
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lippen gegeniiber dem zu reinigenden Bo-
den.

[0042] Ein Ausfihrungsbeispiel einer Bodenreini-
gungsmaschine ist eine selbstfahrende Bodenreini-
gungsmaschine, welche in Figur 1 schematisch gezeigt
und dort mit 10 bezeichnet ist. Die Bodenreinigungsma-
schine 10 weist ein Fahrgestell 12 auf. An dem Fahrge-
stell 12 sitzt ein Vorderrad 14 und eine Hinterradeinrich-
tung 16. Uber das Vorderrad 14 und die Hinterradein-
richtung 16 kann die Bodenreinigungsmaschine auf ei-
nem zu reinigenden Boden 18 fahren.

[0043] Beieinem Ausfiilhrungsbeispiel ist das Vorder-
rad 14 mit einer als Ganzes mit 20 bezeichneten Lenk-
einrichtung verbunden. Durch die Lenkeinrichtung 20
kann eine Winkelstellung des Vorderrads 14 zu einer Mit-
telebene der Bodenreinigungsmaschine 10 eingestellt
werden. Bei Geradeausfahrt (in Figur 1 durch das Be-
zugszeichen 22 angedeutet) istdas Vorderrad 14 parallel
zu dieser Mittelebene ausgerichtet und ein entsprechen-
der Lenkwinkel ist ein Nullwinkel.

[0044] Die Geradeausfahrt22 umfasstdabeieine Vor-
wartsfahrt 23 (vgl. auch Figuren 3) und eine Rickwarts-
fahrt.

[0045] Die Lenkeinrichtung 20 definiert eine Lenkach-
se 24. Die Lenkachse 24 liegt vorzugsweise in der Mit-
telebene. Die Lenksachse 24 ist quer und beispielsweise
senkrecht zu einer Radachse 26 des Vorderrads 14 ori-
entiert. Das Vorderrad 14 ist um die Radachse 26 dreh-
bar. Die Radachse 26 liegt quer zur Mittelebene. Bei Ge-
radeausfahrt 22 in der Geradeausfahrtrichtung ist dabei
die Radachse 26 senkrecht zu der Mittelebene orientiert.
[0046] An dem Fahrgestell 12 ist ein Sitz 28 fir einen
Fahrer angeordnet. Ein auf dem Sitz 28 sitzender Fahrer
kann ein Lenkrad 30 der Lenkeinrichtung 20 bedienen.
[0047] Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst bei
einer Ausfiihrungsform ein Fahrpedal 32 und ein Brem-
spedal als Betatigungselemente. Durch Betéatigung (ins-
besondere Fulbetatigung) dieses Fahrpedals 32 gibt ein
Benutzer die Geschwindigkeit der Bodenreinigungsma-
schine 10 vor. Es ist dazu ein Antrieb fir das Vorderrad
14 und/oder die Hinterradeinrichtung 16 vorgesehen.
[0048] Die Hinterradeinrichtung 16 umfasst (mindes-
tens) ein linkes Hinterrad und (mindestens) ein rechtes
Hinterrad. Die Bezeichnung "links" und "rechts" ist dabei
auf die Vorwartsfahrtrichtung bei Geradeausfahrt 22 be-
zogen.

[0049] Das linke Hinterrad und das rechte Hinterrad
34 sind um eine gemeinsame Radachse 36 drehbar. Die
Radachse 36 liegt beziglich der Mittelebene fest und
senkrecht zu dieser; insbesondere ist die Hinterradein-
richtung 16 ungelenkt.

[0050] Bei dem gezeigten Ausfliihrungsbeispiel ist die
Bodenreinigungsmaschine 10 dreiradrig.

[0051] Die Bodenreinigungsmaschine 10 ist als
Schrubb-Saug-Maschine ausgebildet. Sie umfasst eine
Bodenreinigungseinrichtung 38, welche bei dem gezeig-
ten Ausfihrungsbeispiel eine Schrubb-Boden-Reini-



7 EP 3 003 113 B1 8

gungseinrichtung ist. Diese hat Schrubbelemente 40,
welche an einer Unterseite 42 des Fahrgestells 12 an-
geordnet sind. Ein Schrubbelement 40 ist zwischen der
Hinterradeinrichtung 16 und dem Vorderrad 14 beispiels-
weise rotierbar dem Boden 18, auf dem die Bodenreini-
gungsmaschine 10 aufsteht, zugewandt angeordnet.
[0052] Die Boden-Reinigungseinrichtung 38 umfasst
ferner eine Beaufschlagungseinrichtung 44 fir Reini-
gungsflissigkeit, bei welcher Reinigungsflissigkeit in ei-
nem Beaufschlagungsbereich auf dem zu reinigenden
Boden 18 ausbringbar ist. Die Reinigungsflissigkeit ist
beispielsweise ein Gemisch aus Wasser und einem che-
mischen Reinigungszusatz. Die Beaufschlagungsein-
richtung 44 umfasst eine Mehrzahl von Diisen, durch wel-
che die Reinigungsflissigkeit in den Beaufschlagungs-
bereich ausbringbar ist. Die Disen kénnen dabei in einer
oder mehreren Reihen angeordnet sein.

[0053] Die Dusen sind so angeordnet und ausgebildet,
dass das oder die Schrubbelemente 40, welche Reini-
gungswerkzeuge sind, direkt bespriiht werden oder von
dort Reinigungsflissigkeit auf den Boden 18 gelangt
und/oder dass der Boden 18 bespriiht wird.

[0054] Der Beaufschlagungsbereich fiir Reinigungs-
flissigkeit liegt zwischen dem Vorderrad 14 und der Hin-
terradeinrichtung 16.

[0055] An dem Fahrgestell 12 ist ein Tank flr Reini-
gungsflissigkeit angeordnet. Der Tank kann dabei ein
Bereich flr beispielsweise Wasser umfassen und einen
Bereich fiir chemische Zuséatze. Uber den Tank bezie-
hungsweise Uber einen Mischungsbereich werden die
Dusen mit Reinigungsflissigkeit versorgt.

[0056] DieBodenreinigungsmaschine 10 umfassteine
Saugeinrichtung 46, tber welche Flussigkeit von dem
Boden 18 aufsaugbar ist. Die Saugeinrichtung 46 weist
einen Saugbalken 48 auf, an welchem (mindestens) eine
erste Sauglippe 50 und eine zweite Sauglippe 52 (Figu-
ren 2, 3(a), 3(b), 3(c), 4) angeordnet sind.

[0057] Beidem gezeigten Ausflihrungsbeispiel ist der
Saugbalken 48 bezogen auf eine Vorwartsfahrtrichtung
hinter der Hinterradeinrichtung 16 angeordnet. Die zwei-
te Sauglippe 52 liegt ndher an der Hinterradeinrichtung
16 als die erste Sauglippe 50. Uber den Saugbalken 48
wird FlUssigkeit angesaugt und in einem Schmutzwas-
sertank 53 (Figur 2) aufgenommen.

[0058] Beieinem alternativen Ausfiihrungsbeispiel ist
ein dem Saugbalken 48 entsprechender Saugbalken vor
der Hinterradeinrichtung 16 angeordnet. Der Saugbal-
ken kann auch direkt an der Bodenreinigungseinrichtung
38 angeordnet sein. Der Saugbalken kann auch direkt in
die Bodenreinigungseinrichtung integriert sein.

[0059] Es ist beispielsweise auch moglich, dass ein
Saugbalken vor (zwischen der Bodenreinigungseinrich-
tung 38 und dem Vorderrad 14) oder hinter (zwischen
der Hinterradeinrichtung 16 und der Bodenreinigungs-
einrichtung 38) der Bodenreinigungseinrichtung 38 an-
geordnet ist.

[0060] Andem Fahrgestell 12 ist eine Geblaseeinrich-
tung 54 (Figur 2) angeordnet. Die Geblaseeinrichtung 54
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ist Uiber einen Motor 56, welcher insbesondere ein Elek-
tromotor ist, angetrieben. Die Geblaseeinrichtung 54 ist
Uber eine Rohreinrichtung 58 fluidwirksam mit dem
Saugbalken 48 verbunden.

[0061] Bei einem Reinigungsbetrieb der Bodenreini-
gungsmaschine 10 beriihren die erste Sauglippe 50 und
die zweite Sauglippe 52 den Boden 18. Zwischen der
ersten Sauglippe 50 und der zweiten Sauglippe 52 ist ein
Raum 60 gebildet. Seitlich ist der Raum 60 beispielswei-
se durch eine entsprechende Formgebung der ersten
Sauglippe 50 und/oder der zweiten Sauglippe 52, bei der
sich die Sauglippen 50, 52 beriihren, geschlossen.
[0062] Beieinem alternativen Ausfiihrungsbeispiel ist
der Raum 60 nicht vollstdndig geschlossen, sondern teil-
geschlossen.

[0063] DerSaugbalken48weisteine oder mehrere Ab-
saugeausnehmungen 62 auf. Die Absaugeausnehmung
62 oder die Absaugeausnehmungen 62 weisen eine
Mindung 64 in den Raum 60 auf. Die Absaugeausneh-
mung 62 oder Absaugeausnehmungen 62 sind ferner an
die Rohreinrichtung 58 angeschlossen.

[0064] Die Geblaseeinrichtung 54 erzeugt einen
Saugstrom (in Figur 2 durch das Bezugszeichen 66 an-
gedeutet). Dieser Saugstrom 66 bewirkt eine Unter-
druckbeaufschlagung in dem Raum 60, um eine Ansau-
gung insbesondere von Uberschussiger Flissigkeit zu
bewirken.

[0065] Die erste Sauglippe 50 und/oder die zweite
Sauglippe 52 sind jeweils mit Ausnehmungen 72 verse-
hen, durch welche Umgebungsluft (in Figur 2 durch den
Pfeil mit Bezugszeichen 74 angedeutet), in den Raum
60 einstrombar ist. Insbesondere ist nur die zweite Saug-
lippe 52 mit Ausnehmungen 72 versehen.

[0066] Bei einem Ausfihrungsbeispiel sind Ausneh-
mungen 72 ausgehend von einer Unterkante 76 an der
ersten Sauglippe 50 und der zweiten Sauglippe 52 an-
geordnet.

[0067] Der Saugbalken 48 ist schwimmend an dem
Fahrgestell 12 angeordnet. Eristinsbesondere liber eine
Federeinrichtung 78 andem Fahrgestell 12 gehalten. Die
Federeinrichtung 78, welche insbesondere eine oder
mehrere Federn umfasst, dient beispielsweise zur Sta-
bilisierung bei Kurvenfahrt und zur Bereitstellung einer
Ruckstellkraft von dem Boden 18 weg.

[0068] Beispielsweise wird der Saugbalken 48 durch
sein Eigengewicht in Richtung des Bodens 18 gedruickt.
Die erste Sauglippe 50 und die zweite Sauglippe 52 wer-
den auf den Boden 18 gedriickt und beriihren diesen. Im
Betrieb wirkt zusatzlich der entstehende Unterdruck und
der Differenzdruck belastet den Saugbalken 48 entspre-
chend der Anpassung der Sauglippen 50 und 52 an den
Boden 18.

[0069] Bei einer alternativen Ausfiihrungsform um-
fasst die Federeinrichtung 78 Druckfedern, welche den
Saugbalken gegen den zu reinigenden Boden driicken.
[0070] DieBodenreinigungsmaschine 10 umfassteine
Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 80. Die
Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 80 ist sig-
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nalwirksam an die Geblaseeinrichtung 54 mit dem Motor
56 gekoppelt.

[0071] Die Steuerungs- und/oder Regelungseinrich-
tung 80 steuert und/oder regelt die Leistung der Gebla-
seeinrichtung 54 und damit den Saugstrom 66.

[0072] Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfassteine
Unterdruck-Ermittlungseinrichtung 82. Die Unterdruck-
Ermittlungseinrichtung 82 ermittelt an geeigneter Stelle
einen Unterdruck in einer Saugstromfiihrung.

[0073] Beieinem Ausfiihrungsbeispiel umfasst die Un-
terdruck-Ermittlungseinrichtung 82 einen Drucksensor
84 (oder mehrere Drucksensoren 84). Dieser Drucksen-
sor 84 ist an dem Saugbalken 48 angeordnet. Er ist bei-
spielsweise in der Absaugeausnehmung 62 angeordnet.
[0074] Die Unterdruck-Ermittlungseinrichtung 82 (und
insbesondere der Drucksensor 84) ist signalwirksam an
die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 80 ge-
koppelt. Sie gibt ihre Ermittlungssignale an diese weiter.
[0075] Bei einem Saugbetrieb der Bodenreinigungs-
maschine 10 driickt zundchst die Federeinrichtung 78
mit einer vorgegebenen Kraft den Saugbalken 48 in Rich-
tung des Bodens 18 und driickt damit die erste Sauglippe
50 und die zweite Sauglippe 52 gegen den Boden 18.
Die Geblaseeinrichtung 54 erzeugt den Saugstrom 66.
Der herrschende Unterdruck an dem Saugbalken 48 be-
stimmt die relative Position der ersten Sauglippe 50 und
der zweiten Sauglippe 52 zu dem Boden 18.

[0076] Der herrschende Unterdruck ist wiederum be-
stimmt durch die Leistungsvorgabe der Geblaseeinrich-
tung 54 und durch die Einstromungsverhaltnisse von
Umgebungsluft 74 inden Raum 60. Diese Einstrémungs-
verhéltnisse sind grundsatzlich abhangig von der Artdes
Bodens 18. Sie kdnnen unterschiedlich sein, wenn der
Boden 18 glatt oder rau ist.

[0077] Ein optimiertes Absaugeergebnis ergibt sich,
wenn ein Anstellwinkel 86 (Figur 3(b)) fir die erste Saug-
lippe 50 und die Sauglippe 52 bei einem bestimmten Soll-
wert beziehungsweise in einem bestimmten Sollwertbe-
reich liegt. Der Anstellwinkel 86 ist derjenige Winkel, wel-
cher zwischen der entsprechenden Sauglippe 50 bezie-
hungsweise 52 und dem Boden 18 an der Stelle liegt, an
welcher die Sauglippe den Boden 18 bertihrt.

[0078] Es hat sich als vorteilhaft erwiesen, wenn der
Anstellwinkel 86 bei circa 45° liegt und beispielsweise in
einem Bereich zwischen 35° und 55° liegt.

[0079] In Figur 3(a) ist ein Anstellwinkel 86 von circa
90° gezeigt. In Figur 3(c) ist ein Anstellwinkel von circa
0° gezeigt.

[0080] Der Anstellwinkel 86 ist durch die Leistung der
Geblaseeinrichtung 54 vorgegeben. Jedoch kann bei
gleicher Leistungsvorgabe der Anstellwinkel 86 bei glei-
chem Saugbalken 48 bei unterschiedlichen Béden 18
unterschiedlich sein. Die in Figur 3(b) gezeigte relative
Position der ersten Sauglippe 50 und der zweiten Saug-
lippe 52 mit einem Anstellwinkel 86 in dem erwdhnten
Sollwertbereich ist fiir das Saugergebnis optimal.
[0081] Der durch die Unterdruck-Ermittlungseinrich-
tung 82 ermittelte Unterdruck ist ein MaR fir die relative
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Position der ersten Sauglippe 50 und der zweiten Saug-
lippe 52 zu dem Boden 18, das heil3t fiir den Anstellwinkel
86.

[0082] Bei der erfindungsgemaflen Lésung wird der
Unterdruck insbesondere in der Absaugeausnehmung
62 auf einen Sollwert eingestellt Uber entsprechende
Leistungseinstellung der Geblaseeinrichtung 54, um
moglichst unabhangig von der Beschaffenheit des Bo-
dens 18 einen optimierten Anstellwinkel 86 zu erhalten.
[0083] Die Steuerungs- und/oder Regelungseinrich-
tung 80 erhalt Uber die Unterdruck-Ermittlungseinrich-
tung 82 entsprechende Ermittlungsergebnisse und ins-
besondere Messergebnisse des oder der Drucksenso-
ren 84 flr den vorliegenden Unterdruck. Wenn eine Ab-
weichung von einem Sollwert beziehungsweise einem
Sollwertbereich fur den Unterdruck vorliegt, dann wird
entsprechend durch Ansteuerung des Motors 56 die
Leistung der Geblaseeinrichtung 54 variiert, um den Un-
terdruck auf einen Sollwert zu bringen und dadurch den
optimierten Anstellwinkel 86 einzustellen.

[0084] Die Einstellung erfolgt dabei insbesondere au-
tomatisch, so dass die Bodenreinigungsmaschine 10 ge-
wissermalien ohne Eingriff eines Fahrers eine Variation
der Bodenbeschaffenheit erkennt und eine Anpassung
in der Leistungseinstellung der Geblaseeinrichtung 54
selbststédndig durchfiihrt, um auch bei einer Bodenbe-
schaffenheitsvariation ein optimiertes Saugergebnis zu
erhalten.

[0085] Es wird insbesondere ein Regelungsverfahren
durchgefiihrt, wobei ein Regelziel ist, einen Unterdruck-
Sollwert insbesondere in der Absaugeausnehmung 62
einzustellen und damit einen Sollwert fir den Anstellwin-
kel 86 einzustellen. Die variierbare GroRe (Steuergrofie)
ist dabei die Leistung der Geblaseeinrichtung 54, wozu
die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 80 ent-
sprechend den Motor 56 ansteuert.

[0086] Bei einem Ausfiihrungsbeispiel erfolgt die Re-
gelung derart (vgl. Figur 5), dass eine Prifung 88 des
Unterdrucks (ermittelt Gber die Unterdruck-Ermittlungs-
einrichtung 82) erfolgt. Ergibt die Prifung 88, dass der
ermittelte Unterdruck unter dem Sollwert liegt (in Figur 5
mit dem Bezugszeichen 90 angedeutet), dann wird die
Leistung der Geblaseeinrichtung 54 erhéht. Dies ist in
Figur 5 durch das Bezugszeichen 92 angedeutet.
[0087] Wenn eine weitere Priifung ergibt, dass der
Sollwert erreicht ist (in Figur 5 durch 94 angedeutet),
dann ist ein optimiertes Absaugeergebnis erreicht, wel-
ches in Figur 5 durch das Bezugszeichen 96 angedeutet
ist. Ein optimiertes Absaugeergebnis bedeutet dabei,
dass der Anstellwinkel 86 bei seinem Sollwert bezie-
hungsweise in seinem Sollwertbereich liegt.

[0088] Ergibt die Prifung 88, dass der Unterdruck in
der Absaugeausnehmung 82 iber dem Sollwert liegt (in
Figur 5 durch das Bezugszeichen 98 angedeutet), dann
wird die Leistung der Geblaseeinrichtung 54 reduziert.
Dies istin Figur 5 mit dem Bezugszeichen 100 angedeu-
tet.

[0089] Wenn bei einer weiteren Prifung es sich ergibt,
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dass der Sollwert erreicht wird (Verfahrensschritt 94),
dann ist das optimierte Absaugeergebnis 96 erreicht.
[0090] Sollte nach den Schritten 92 beziehungsweise
100 der Sollwert nicht erreicht sein, wie es in Figur 5
durch das Bezugszeichen 102 angedeutet ist, dann be-
deutet dies, dass ein Problem aufgetreten ist, welches
durch das entsprechende Regelungsverfahren nicht ge-
I6st werden kann. Ein solches Problem ist beispielsweise
ein zu hoher Verschleil} einer Sauglippe 50 beziehungs-
weise 52, eine Verstopfung der Absaugeausnehmung
62 und/oder der Rohreinrichtung 58 usw. Hier ist ein Be-
nutzereingriff erforderlich. Es wird dann eine entspre-
chende Warnmeldung an den Bediener ausgegeben.
Dies ist in Figur 5 durch das Bezugszeichen 104 ange-
deutet.

[0091] Nach einem entsprechenden Benutzereingriff
(in Figur 5 durch das Bezugszeichen 106 angedeutet)
sollte dann der Sollwert erreicht werden und der Schritt
94 erfolgen. Der Benutzereingriff ist insbesondere eine
Uberpriifung der Bodenreinigungsmaschine 10 bezie-
hungsweise eine Reinigung der Bodenreinigungsma-
schine 10 beziehungsweise ein Austausch einer Saug-
lippe.

[0092] Wahrend eines Fahrbetriebs der Bodenreini-
gungsmaschine 10 erfolgt insbesondere die Priifung 88
permanent und beispielsweise in vorgegebenen Zeitin-
tervallen. Dadurch kann die Bodenreinigungsmaschine
10 eine Anpassung an variierende Bodenbeschaffen-
heitsverhaltnisse selbststandig und automatisch durch-
fihren, um auch bei unterschiedlichen Bodenbeschaf-
fenheitsverhaltnissen ein optimiertes Absaugeergebnis
zu erhalten. Insbesondere erfolgt eine Regelung derart,
dass mindestens naherungsweise die erste Sauglippe
50 und die zweite Sauglippe 52 bei dem optimierten An-
stellwinkel 86 beziehungsweise in einem optimierten An-
stellwinkelbereich (Sollwert beziehungsweise Sollwert-
bereich) relativ zu dem Boden 18 unabhangig von den
Bodenbeschaffenheitsverhéltnissen liegen.

[0093] Grundsatzlich ist eine geringere Leistung der
Geblaseeinrichtung 54 bei glatteren Béden im Vergleich
zu rauen Béden erforderlich.

[0094] Beidererfindungsgemaflen Ldsung erfolgteine
automatische Anpassung der Leistung der Geblaseein-
richtung 54 im Fahr-Saug-Betrieb der Bodenreinigungs-
maschine 10, um ein optimiertes Absaugeergebnis zu
erhalten.

[0095] Entsprechend der durch die Unterdruck-Ermitt-
lungseinrichtung 82 bereitgestellten Unterdruckdaten er-
folgt eine Leistungsregelung der Geblaseeinrichtung 54.
Der Unterdruck, der an dem Saugbalken 48 herrscht, ist
ein MaR fir den Anstellwinkel 86 der Sauglippen 50 und
52.

[0096] Grundsatzlich hangt der Sollwert des Unter-
drucks beziehungsweise der entsprechende Sollwertbe-
reich von der Ausbildung des Saugbalkens 48 in Kom-
bination mit der Ausbildung der Federeinrichtung 78 ab.
Beispielsweise ist der entsprechende Sollwert bezie-
hungsweise Sollwertbereich in der Steuerungs- und/oder
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Regelungseinrichtung in Abhangigkeit von der Ausbil-
dung des Saugbalkens 48 und der Federeinrichtung 78
in einer Tabelle oder als Funktion gespeichert.

[0097] Der Unterdruck kann grundséatzlich durch die
Unterdruck-Ermittlungseinrichtung 82 auch an anderen
Stellen als an dem Saugbalken 48 ermittelt werden.
Durch die Ermittlung der Unterdruckdaten durch die Un-
terdruck-Ermittlungseinrichtung 82 bestehen zuséatzliche
Warn- beziehungsweise Auswertungsméglichkeiten. So
kann beispielsweise an einen Bediener eine Warnmittei-
lung erfolgen, wenn der fiir Reinigungszwecke erforder-
liche Unterdruck nicht hergestellt werden kann.

[0098] Weiterhin kann eine Warnanzeige beziehungs-
weise Informationsanzeige flr Verschleit der Sauglip-
pen 50, 52 erfolgen. Beispielsweise ist dazu eine ent-
sprechende Berechnungsvorschrift in der Steuerungs-
und/oder Regelungseinrichtung 80 hinterlegt.

[0099] Es kann auch eine Warnungsmeldung bezie-
hungsweise Informationsmeldung ausgegeben werden,
dass beispielsweise ein Tankdeckel nichtrichtig schlief3t.
[0100] Auchweitere Méglichkeiten zur Nutzung der er-
haltenen Unterdruckdaten sind mdglich.

[0101] Das erfindungsgemafe Verfahren ist auch an
anderen Arten von Bodenreinigungsmaschinen einsetz-
bar. Beispielsweise ist es an einem Saugroboter einsetz-
bar oder an Knicklenker-Bodenreinigungsmaschinen
einsetzbar. Es wird insbesondere bei selbstfahrenden
Bodenreinigungsmaschinen verwendet.

Bezugszeichenliste
[0102]

10 Bodenreinigungsmaschine
12 Fahrgestell

14 Vorderrad

16 Hinterradeinrichtung

18 Boden

20 Lenkeinrichtung

22 Geradeausfahrt

23 Vorwartsfahrt

24 Lenkachse

26 Radachse

28 Sitz

30 Lenkrad

32 Fahrpedal

34 Rechtes Hinterrad

36 Radachse

38 Bodenreinigungseinrichtung
40 Schrubbelement

42 Unterseite

44 Beaufschlagungseinrichtung
46 Saugeinrichtung

48 Saugbalken

50 Erste Sauglippe

52 Zweite Sauglippe

53 Schmutzwassertank

54 Geblaseeinrichtung
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56 Motor

58 Rohreinrichtung

60 Raum

62 Absaugeausnehmung

64 Mindung

66 Saugstrom

72 Ausnehmung

74 Umgebungsluft

76 Unterkante

78 Federeinrichtung

80 Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung
82 Unterdruck-Ermittlungseinrichtung
84 Drucksensor

86 Anstellwinkel

88 Prifung

90 "unter Sollwert"

92 "Leistung erhéhen"

94 "Sollwert erreicht"

96 "optimiertes Absaugeergebnis"

98 "Uber Sollwert"

100 "Leistung reduzieren"

102  "Sollwert nicht erreicht"

104  "Warnmeldung"

106  "Benutzereingriff"
Patentanspriiche

1. Verfahren zur Einstellung einer Position von Saug-

lippen einer Bodenreinigungsmaschine relativ zu ei-
nem zu reinigenden Boden, bei dem eine erste
Sauglippe und mindestens eine beabstandete zwei-
te Sauglippe, welche an einem Saugbalken ange-
ordnet sind, den Boden beriihren, eine Geblaseein-
richtung einen Saugstrom erzeugt, welcher eine Un-
terdruckbeaufschlagung in einem Raum zwischen
der ersten Sauglippe und der zweiten Sauglippe be-
wirkt, ein Unterdruck ermittelt wird und der Saugst-
rom so eingestellt wird, dass der Unterdruck bei ei-
nem Sollwert oder in einem Sollwertbereich liegt, so
dass ein Anstellwinkel der ersten Sauglippe und der
zweiten Sauglippe an dem Boden bei einem Sollwert
oder in einem Sollwertbereich liegt.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet,dass der Unterdruck durch eine oder meh-
rere Drucksensoren gemessen wird, und insbeson-
dere, dass der Unterdruck an dem Saugbalken er-
mittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Einstel-
lung des Saugstroms durch eine Leistungseinstel-
lung der Geblaseeinrichtung erfolgt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Einstel-
lung des Saugstroms automatisch erfolgt.
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Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Unter-
druckeinstellung geregelt wird mit dem Regelziel,
dass der ermittelte Unterdruck bei einem Sollwert
oder in einem Sollwertbereich liegt, und insbeson-
dere, dass das Regelziel eine bestimmte relative Po-
sition der Sauglippe zu dem Boden ist.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Sollwert
oder Sollwertbereich fir den Anstellwinkel der ersten
Sauglippe und der zweiten Sauglippe an dem Boden
im Bereich zwischen 35° und 70° liegt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Saugbal-
ken schwimmend an einem Fahrgestell der Boden-
reinigungsmaschine gelagert ist und insbesondere
gegen den Boden gedriickt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
Sauglippe und/oder die zweite Sauglippe eine oder
mehrere Ausnehmungen aufweisen, durch welche
hindurch Umgebungsluftin den Raum zwischen der
ersten Sauglippe und der zweiten Sauglippe ein-
strombar ist.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Sollwert
oder Sollwertbereich fir den Unterdruck und/oder
den Anstellwinkel in einer Tabelle oder Funktion hin-
terlegt ist.

Bodenreinigungsmaschine, umfassend einen Saug-
balken (48), an welchem eine erste Sauglippe (50)
und mindestens eine zweite Sauglippe (52) ange-
ordnet sind, eine Geblaseeinrichtung (54) zur Erzeu-
gung eines Saugstroms, welche eine Unterdruckbe-
aufschlagung in einem Raum (60) zwischen der ers-
ten Sauglippe (50) und der zweiten Sauglippe (52)
bewirkt, eine Unterdruck-Ermittlungseinrichtung
(82), und eine Steuerungs- und/oder Regelungsein-
richtung (80), an welche die Unterdruck-Ermittlungs-
einrichtung (82) signalwirksam gekoppelt ist, wobei
die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung
(80) in Abhangigkeit von Signalen der Unterdruck-
Ermittlungseinrichtung (82) die Unterdruckbeauf-
schlagung derart steuert und/oder regelt, dass ein
Unterdruck bei einem Sollwert oder in einem Soll-
wertbereich liegt, so dass ein Anstellwinkel (86) der
ersten Sauglippe (50) und der zweiten Sauglippe
(52) an einen zu reinigenden Boden (18) bei einem
Sollwert oder in einem Sollwertbereich liegt.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 10, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuerungs-
und/oder Regelungseinrichtung (80) signalwirksam
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an die Geblaseeinrichtung (54) gekoppeltist und de-
ren Leistung steuert und/oder regelt.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 10 oder
11, dadurch gekennzeichnet, dass die Unter-
druck-Ermittlungseinrichtung (82) einen oder meh-
rere Drucksensoren (84) aufweist, und insbesonde-
re, dass der oder die Drucksensoren (84) an dem
Saugbalken (48) angeordnet sind.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 12 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass der
Saugbalken (48) an einem Fahrgestell (12) der Bo-
denreinigungsmaschine schwimmend gelagert ist,
und insbesondere gekennzeichnet durch eine Fe-
dereinrichtung, welche den Saugbalken (48) gegen
den zu reinigenden Boden (18) driickt oder eine Fe-
dereinrichtung (78), welche eine Ruckstellkraft be-
reitstellt, wobei der Saugbalken (48) aufgrund seines
Eigengewichts gegen den Boden (18) gedriickt ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 10 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass die
erste Sauglippe (50) und/oder die zweite Sauglippe
(52) eine oder mehrere Ausnehmungen (72) aufwei-
sen, durch welche hindurch Umgebungsluft in den
Raum (60) zwischen der ersten Sauglippe (50) und
der zweiten Sauglippe (52) einstrdmbar ist.

Verwendung der Bodenreinigungsmaschine gemaf
einem der Anspriiche 10 bis 14 zur Durchfiihrung
des Verfahrens gemaf einem der Anspriiche 1 bis 9.

Claims

Method for adjusting a position of suction lips of a
floor cleaning machine relative to a floor to be
cleaned, wherein a first suction lip and at least one
second suction lip located at a distance therefrom,
which are arranged on a suction beam, contact the
floor, a fan device generates a suction flow, which
subjects a space between the first suction lip and
the second suction lip to a negative pressure, a neg-
ative pressure is detected, and the suction flow is
adjusted such that the negative pressure lies at a set
value or in a set value range, so that an angle of
incidence of the first suction lip and the second suc-
tion lip on the floor lies at a set value or in a set value
range.

Method in accordance with claim 1, characterized
in that the negative pressure is measured by one or
more pressure sensors, and, in particular, in that
the negative pressure is detected at the suction
beam.

Method in accordance with any one of the preceding
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claims, characterized in that the suction flow is ad-
justed by adjusting the power of the fan device.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the suction flow is ad-
justed automatically.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the negative pressure
adjustment is regulated with the regulation aim that
the negative pressure detected lies at a set value or
in a set value range, and, in particular, in that the
regulation aim is a certain relative position of the suc-
tion lip in relation to the floor.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the set value or set
value range for the angle of incidence of the first
suction lip and the second suction lip on the floor lies
in the range between 35° and 70°.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the suction beam is
floatingly mounted on a chassis of the floor cleaning
machine and, in particular, is pressed against the
floor.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the first suction lip
and/or the second suction lip comprise/comprises
one or more cut-outs through which it is possible for
ambient air to flow into the space between the first
suction lip and the second suction lip.

Method in accordance with any one of the preceding
claims, characterized in that the set value or set
value range for the negative pressure and/or the an-
gle of incidence is stored in a table or as function.

Floor cleaning machine, comprising a suction beam
(48) on which a first suction lip (50) and at least one
second suction lip (52) are arranged, a fan device
(54) for generating a suction flow which subjects a
space (60) between the first suction lip (50) and the
second suction lip (52) to a negative pressure, a neg-
ative pressure detection device (82), and a control
device (80) to which the negative pressure detection
device (82) is coupled with signaling effect, wherein
the control device (80) controls the subjection to neg-
ative pressure in dependence upon signals of the
negative pressure detection device (82) in such a
way that a negative pressure lies at a set value or in
a set value range, so that an angle of incidence (86)
of the first suction lip (50) and the second suction lip
(52) on a floor (18) to be cleaned lies at a set value
orin a set value range.

Floor cleaning machine in accordance with claim 10,
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characterized in that the control device (80) is cou-
pled with signaling effect to the fan device (54) and
controls its power.

Floor cleaning machine in accordance with claim 10
or 11, characterized in that the negative pressure
detection device (82) comprises one or more pres-
sure sensors (84), and, in particular, in that the pres-
sure sensor or pressure sensors (84) is or are ar-
ranged on the suction beam (48).

Floor cleaning machine in accordance with any one
of claims 12 to 15, characterized in that the suction
beam (48) is floatingly mounted on a chassis (12) of
the floor cleaning machine, and, in particular, char-
acterized by a spring device which presses the suc-
tion beam (48) against the floor (18) to be cleaned
or a spring device (78) which provides a restoring
force, with the suction beam (48) being pressed by
its own weight against the floor (18).

Floor cleaning machine in accordance with any one
of claims 10 to 13, characterized in that the first
suction lip (50) and/or the second suction lip (52)
comprise/comprises one or more cut-outs (72)
through which it is possible for ambient air to flow
into the space (60) between the first suction lip (50)
and the second suction lip (52).

Use of the floor cleaning machine in accordance with
any one of claims 10 to 14 for performing the method
in accordance with any one of claims 1 to 9.

Revendications

Procédé de réglage d’une position de levres d’aspi-
ration d’'une machine de nettoyage du sol par rapport
a un sol a nettoyer, selon lequel une premiéere leévre
d’aspiration et au moins une deuxiéme lévre d’aspi-
ration espacée de celle-ci, lesquelles sont agencées
sur une barre d’aspiration, touchent le sol, un dispo-
sitif de soufflerie produit un flux d’aspiration qui pro-
voque I'application d’'une dépression dans un espa-
ce situé entre la premiére lévre d’aspiration et la
deuxiéme lévre d’aspiration, une dépression est dé-
terminée et le flux d’aspiration est réglé pour que la
dépression soit égale a une valeur prédéfinie ou se
situe dans une plage de valeurs prédéfinies, de sorte
qu’un angle d’incidence de la premiére levre d’aspi-
ration et de la deuxiéme lévre d’aspiration sur le sol
soit égale a une valeur prédéfinie ou se situe dans
une plage de valeurs prédéfinies.

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
que la dépression est mesurée par un ou plusieurs
capteurs de pression, et en particulier en ce que la
dépression est déterminée au niveau de la barre
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d’aspiration.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le réglage du
flux d’aspiration est effectué par un réglage de la
puissance du dispositif de soufflerie.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le réglage du
flux d’aspiration s’effectue automatiquement.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le réglage de
ladépression estrégulé au moyen d’une valeur cible,
en ce que la dépression déterminée soit égale aune
valeur prédéfinie ou se situe dans une plage de va-
leurs prédéfinies, et en particulier en ce que la valeur
cible est une position relative définie de la levre d’as-
piration par rapport au sol.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la valeur pré-
définie oula plage de valeurs prédéfinies pour'angle
d’incidence de la premiére lévre d’aspiration et de la
deuxiéme lévre d’aspiration sur le sol se situe dans
une plage comprise entre 35° et 70°.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la barre d’as-
piration est montée flottante sur un chassis de la
machine de nettoyage du sol et est en particulier
pressée contre le sol.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la premiére le-
vre d’aspiration et/ou la deuxiéme lévre d’aspiration
présentent un ou plusieurs évidements a travers les-
quels I'air ambiant peut affluer dans I'espace situé
entre la premiére lévre d’aspiration et la deuxiéme
lévre d’aspiration.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que la valeur pré-
définie ou la plage de valeurs prédéfinies pour la
dépression et/ou I'angle d’incidence sont stockées
dans une table ou en tant que fonction.

Machine de nettoyage du sol, comprenant une barre
d’aspiration (48) sur laquelle sont agencées au
moins une premiere lévre d’aspiration (50) et au
moins une deuxiéme levre d’aspiration (52), un dis-
positif de soufflerie (54) servant a produire un flux
d’air, lequel dispositif provoque I'application d’une
dépression dans un espace (60) situé entre la pre-
miere levre d’aspiration (50) et la deuxiéme lévre
d’aspiration (52), un dispositif de détermination de
dépression (82), et un dispositif de commande et/ou
de régulation (80), auquel le dispositif de détermina-
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tion de dépression (82) est couplé a des fins de trans-
mission de signaux, le dispositif de commande et/ou
de régulation (80) commandant et/ou régulant I'ap-
plication de la dépression en fonction des signaux
du dispositif de détermination de dépression (82),
de telle maniére que la dépression soit égale a une
valeur prédéfinie ou se situe dans une plage de va-
leurs prédéfinies, de telle sorte qu’un angle d’inci-
dence (86) de la premiére lévre d’aspiration (50) et
de la deuxiéme lévre d’aspiration (52) sur un sol (18)
a nettoyer soit égale a une valeur prédéfinie ou se
situe dans une plage de valeurs prédéfinies.

Machine de nettoyage du sol selon la revendication
10, caractérisée en ce que le dispositif de comman-
de et/ou de régulation (80) est couplé au dispositif
de soufflerie (54) a des fins de transmission de si-
gnaux et sa puissance est commandée et/ou régu-
lée.

Machine de nettoyage du sol selon la revendication
10 ou 11, caractérisée en ce que le dispositif de
détermination de dépression (82) comprend un ou
plusieurs capteurs de pression (84), et en particulier
en ce que le ou les capteurs de pression (84) sont
agenceés sur la barre d’aspiration (48).

Machine de nettoyage du sol selon 'une quelconque
desrevendications 12 a 15, caractérisée en ce que
la barre d’aspiration (48) est montée flottante sur un
chéssis (12) de la machine de nettoyage du sol, et
en particulier caractérisée par un dispositif a ressort
pressant la barre d’aspiration (48) contre le sol (18)
a nettoyer ou par un dispositif a ressort (78) fournis-
sant une force de rappel, la barre d’aspiration (48)
étant pressée contre le sol (18) sous l'effet de son
poids propre.

Machine de nettoyage du sol selon 'une quelconque
desrevendications 10 a 13, caractérisée en ce que
la premiére lévre d’aspiration (50) et/ou la deuxiéme
levre d’aspiration (52) comprennent un ou plusieurs
évidements (72) a travers lesquels I'air ambiant peut
affluer dans I'espace (60) situé entre la premiére lé-
vre d’aspiration (50) etla deuxiéme lévre d’aspiration
(52).

Utilisation de la machine de nettoyage du sol selon
'une quelconque des revendications 10 a 14 pour
la mise en oeuvre du procédé selon l'une quelcon-
que des revendications 1 a 9.
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