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(54) Bezeichnung: Motorisierter Bodenmopp

(57) Hauptanspruch: Motorisierter Bodenmopp, umfassend:
einen Stiel;
eine Basis;
ein Fluidabgabesystem, umfassend einen Vorratstank und
einen Fluidverteiler in Fluidverbindung mit dem Vorratstank
über einen Fluidabgabepfad;
ein motorisiertes Agitationssystem, umfassend:
eine Vielzahl von Reinigungspads, die an der Basis vorge-
sehen sind;
mindestens einen Antriebsmotor, der betriebsfähig mit der
Vielzahl von Reinigungspads zur Drehung der Reinigungs-
pads gekoppelt ist; und
ein mehrachsiges Drehgelenk, das den Stiel mit der Basis
zur Bewegung des Stiels um eine erste Drehachse und eine
zweite Drehachse, die orthogonal zur ersten Drehachse ist,
koppelt, wobei das mehrachsige Drehgelenk umfasst:
einen Basisverbinder, der drehbar mit der Basis gekoppelt
ist und die erste Drehachse definiert, um die sich der Stiel in
einer Vor-Rückwärts-Richtung drehen kann;
einen aufrechten Verbinder, der drehbar mit dem Basisver-
binder gekoppelt ist und die zweite Drehachse definiert, um
die sich der Stiel in einer Seite-zu-Seite-Richtung drehen
kann; und
einen Blockiermechanismus, der so konfiguriert ist, dass er
die Bewegung des Stiels um die zweite Drehachse selektiv
blockiert.
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Beschreibung

VERWEIS AUF VERWANDTE ANMELDUNG(EN)

[0001] Die vorliegende Anmeldung beansprucht die
Priorität der vorläufigen US-Patentanmeldung Nr. 62/
462,055, eingereicht am 22. Februar 2017, die hier-
in durch Bezugnahme vollumfänglich aufgenommen
wird.

HINTERGRUND

[0002] Mopps sind allgemein bekannte Vorrichtun-
gen zum Reinigen blanker Bodenoberflächen, wie z.
B. Fliesen, Linoleum, Vinyl, Laminat und Hartholz-
böden. Einige Mopps enthalten einen Behälter zum
Speichern von Wasser und anderen Reinigungslö-
sungen, der in Fluidverbindung mit einer Pumpe oder
einem Ventil steht, die selektiv in Eingriff gebracht
werden können. Der Pumpen- oder Ventilauslass
steht in Fluidverbindung mit einer Düse oder einem
Verteilerrohr, die in dem Reinigungskopf angebracht
sind. Üblicherweise wird Flüssigkeit auf die Rücksei-
te eines Mopp-Pads oder Mopp-Tuchs aufgebracht,
das an dem Fuß befestigt ist. Mit dem feuchten Pad
wird über die zu reinigende Oberfläche gewischt, um
Schmutz, Staub und Verunreinigungen, die auf der
Reinigungsfläche vorhanden sind, zu entfernen. Eini-
ge Mopps sind motorisiert und umfassen eine Motor-
antriebsanordnung zur Bewegung oder Drehung des
Mopp-Pads für eine verbesserte Agitation bzw. ein
verbessertes Schrubben der zu reinigenden Oberflä-
che.

KURZE ZUSAMMENFASSUNG

[0003] Gemäß einem Aspekt der Erfindung wird ein
Bodenmopp, der einen Reinigungskopf und eine auf-
rechte Anordnung hat, die über ein mehrachsiges
Drehgelenk gekoppelt sind, mit einem Blockierme-
chanismus versehen, der selektiv eine der Drehach-
sen blockiert.

[0004] Gemäß einem weiteren Aspekt der Erfindung
umfasst ein motorisierter Bodenmopp einen Stiel, ei-
ne Basis, ein Fluidabgabesystem, ein motorisiertes
Agitationssystem, das eine Vielzahl von Reinigungs-
pads und mindestens einen Antriebsmotor umfasst,
der betriebsfähig mit der Vielzahl von Reinigungs-
pads gekoppelt ist, sowie ein mehrachsiges Drehge-
lenk, das den Stiel mit der Basis zur Bewegung des
Stiels um eine erste Drehachse und eine zweite Dreh-
achse, die orthogonal zur ersten Drehachse ist, kop-
pelt, wobei das Drehgelenk einen Blockiermechanis-
mus umfasst, der so konfiguriert ist, dass er selektiv
die Bewegung des Stiels um die zweite Drehachse
blockiert.

Figurenliste

[0005] Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezug-
nahme auf die Zeichnungen beschrieben, in denen
zeigen:

Fig. 1 eine perspektivische Vorderansicht eines
Oberflächenreinigungsgeräts in Form eines mo-
torisierten Bodenmopps;

Fig. 2 eine Schnittansicht durch den Boden-
mopp entlang der Linie II-II der Fig. 1;

Fig. 3 eine Teilexplosionsansicht eines unteren
Abschnittes des Bodenmopps der Fig. 1 von hin-
ten;

Fig. 4 eine Rückansicht eines unteren Abschnit-
tes des Bodenmopps der Fig. 1, bei der eine
hintere Abdeckung des Drehgelenks entfernt ist,
um eine Raste des Drehgelenks in einer verrie-
gelten Position zu zeigen;

Fig. 5 eine der Fig. 4 ähnliche Ansicht, die die
Raste des Drehgelenks in einer entriegelten Po-
sition zeigt;

Fig. 6 eine Draufsicht auf den Bodenmopp der
Fig. 1 in einer nach rückwärts geneigten Ge-
brauchsposition, in der die aufrechte Anordnung
relativ zur Basis in einer neutralen Position ist;

Fig. 7 eine Draufsicht auf den Bodenmopp der
Fig. 1 in einer nach rückwärts geneigten Ge-
brauchsposition, in der die aufrechte Anordnung
relativ zur Basis in einer gedrehten Position ist;

Fig. 8 eine Perspektivansicht der Basis von hin-
ten, die einen Zusatzschrubber in einer Nicht-
Gebrauchsposition zeigt;

Fig. 9 eine Perspektivansicht der Basis von hin-
ten, in der der Zusatzschrubber zur Veranschau-
lichung auseinander gezogen dargestellt ist;

Fig. 10 eine perspektivische Teilexplosionsan-
sicht der Basis von unten;

Fig. 11 eine Perspektivansicht einer Padausrich-
tungsvorrichtung gemäß einem ersten Ausfüh-
rungsbeispiel;

Fig. 12A-Fig. 12B die Verwendung der Padaus-
richtungsvorrichtung der Fig. 11 beim Anbringen
von Reinigungspads am Bodenmopp;

Fig. 13 eine perspektivische Ansicht einer Pa-
dausrichtungsvorrichtung nach einem zweiten
Ausführungsbeispiel von oben;

Fig. 14 eine perspektivische Ansicht der Pad-
ausrichtungsvorrichtung der Fig. 13 von unten;

Fig. 15A-Fig. 15B die Verwendung der Padaus-
richtungsvorrichtung der Fig. 13 beim Anbringen
von Reinigungspads an dem Bodenmopp;
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Fig. 16 eine perspektivische Ansicht einer Pad-
ausrichtungsvorrichtung nach einem dritten Aus-
führungsbeispiel von oben;

Fig. 17 eine perspektivische Ansicht der Pad-
ausrichtungsvorrichtung der Fig. 16 von unten;
und

Fig. 18A-Fig. 18B die Verwendung der Padaus-
richtungsvorrichtung der Fig. 16 beim Anbringen
von Reinigungspads am Bodenmopp.

BESCHREIBUNG VON
AUSFÜHRUNGSBEISPIELEN DER ERFINDUNG

[0006] Die Erfindung betrifft ein Oberflächenreini-
gungsgerät, wie z. B. einen Bodenmopp, zum Reini-
gen von Oberflächen mit einer Flüssigkeit. Insbeson-
dere betrifft die Erfindung einen motorisierten Boden-
mopp, der Flüssigkeit an eine zu reinigende Oberflä-
che abgeben kann und mindestens ein Reinigungs-
pad hat, das mit einem Antriebsmotor zur Bewegung
des Reinigungspads zum Agitieren, Schrubben und
Polieren der zu reinigenden Oberfläche gekoppelt ist.

[0007] Fig. 1 ist eine perspektivische Vorderansicht
eines Oberflächenreinigungsgeräts in Form eines
motorisierten Bodenmopps 10 gemäß einem Ausfüh-
rungsbeispiel der Erfindung. Die funktionalen Syste-
me des Mopps 10 können in jeder gewünschten Kon-
figuration angeordnet sein, wie z. B. eine aufrechte
Vorrichtung, die eine Basis und einen aufrechten Kör-
per zum Lenken der Basis über die zu reinigende
Oberfläche hat, oder eine Kanistervorrichtung, die ein
Reinigungsgerät hat, das über einen Schlauch mit ei-
ner Basis auf Rädern verbunden ist.

[0008] Wie hier gezeigt, ist der Mopp 10 ein aufrech-
ter Mopp 10, der ein Gehäuse hat, das eine aufrechte
Anordnung 12 einschließt, die drehbar mit einer Basis
14 oder einem Reinigungskopf verbunden ist, um die
Basis 14 über die zu reinigende Oberfläche zu len-
ken. Der Mopp 10 kann ein Fluidabgabesystem zum
Speichern von Reinigungsfluid und Abgeben des Rei-
nigungsfluids an die zu reinigende Oberfläche sowie
ein motorisiertes Agitationssystem zum Agitieren und
Schrubben des Fluids auf der zu reinigenden Ober-
fläche umfassen, einschließlich Bodenflächen, wie z.
B. Fliesen, Linoleum, Vinyl, Laminat und Hartholzbö-
den.

[0009] Die verschiedenen Komponenten des
Fluidabgabesystems und des motorisierten Agita-
tionssystems können entweder von der Basis 14
oder der aufrechten Anordnung 12 oder von beiden
getragen werden. Andere Ausführungsbeispiele für
den Mopp 10 können ein Vakuum- oder Rückgewin-
nungssystem zum Entfernen von Verschmutzungen
und/oder Reinigung aus der zu reinigenden Ober-
flächen umfassen, das eine Saugdüse, eine Saug-
quelle in Fluidverbindung mit der Saugdüse zum Er-

zeugen eines Arbeitsluftstroms sowie einen Kollektor
zum Trennen und Sammeln von Fluid und Schmutz-
stoffen aus dem Arbeitsluftstrom zur späteren Entsor-
gung enthalten kann. Andere Ausführungsbeispiele
für den Mopp 10 können ein Dampfsystem zum Er-
zeugen und Abgeben von Dampf an die zu reinigen-
de Oberfläche enthalten.

[0010] Zum Zwecke der Beschreibung in Bezug auf
die Figuren sollen sich die Bezeichnungen „ober“,
„unter“, „rechts“, „links“, „Rück-“, „Vorder-“, „vertikal“,
„horizontal“, „innen“, „außen“ und deren Ableitungen
auf die Erfindung beziehen, wie sie in Fig. 1 aus
der Perspektive eines Nutzers hinter dem Mopp 10
ausgerichtet ist, die die Rückseite des Mopps 10 de-
finiert. Es versteht sich jedoch, dass die Erfindung
verschiedene alternative Ausrichtungen annehmen
kann, außer dies ist ausdrücklich gegenteilig angege-
ben.

[0011] Die aufrechte Anordnung 12 enthält einen
Hauptträgerabschnitt oder -rahmen 20, der Kompo-
nenten des Fluidabgabesystems trägt. Die aufrech-
te Anordnung 12 hat auch einen länglichen Stiel 22,
der sich von dem Rahmen 20 nach oben erstreckt
und der an einem Ende mit einem Handgriff 24 verse-
hen ist, der zum Manövrieren des Mopps 10 über ei-
ne zu reinigende Oberfläche verwendet werden kann.
In anderen Ausführungsbeispielen der Erfindung, die
hier nicht gezeigt sind, kann die aufrechte Anordnung
12 im Wesentlichen den Stiel 22 und den Handgriff
24 umfassen, wobei die verschiedenen Komponen-
ten des Fluidabgabesystems und des motorisierten
Agitationssystems von der Basis 14 getragen werden
können.

[0012] Unter zusätzlicher Bezugnahme auf die
Fig. 2, enthält das motorisierte Agitationssystem min-
destens einen Agitator 26, der dazu geeignet ist, über
die zu reinigende Oberfläche bewegt zu werden, und
mindestens einen Antriebsmotor 28, der betriebsfä-
hig mit dem mindestens einen Agitator 26 gekop-
pelt ist, um dem mindestens einen Agitator 26 ei-
ne Antriebsbewegung zuzuführen. In dem hier ge-
zeigten Ausführungsbeispiel umfasst das Agitations-
system zwei sich drehende Agitatoren 26, die Rei-
nigungspads 30 umfassen. Die Reinigungspads 30
sind um im Wesentlichen vertikale Achsen V, die seit-
lich zueinander beabstandet sind, drehbar. Indem sie
im Wesentlichen vertikal sind, können die Achsen V,
um die sich die Reinigungspads 30 drehen, bis zu 10°
von der Vertikalen abweichen; die Achsen V sind vor-
zugsweise so konfiguriert, dass die Reinigungspads
30, wenn sie an der Basis 14 angebracht sind, ortho-
gonal zu der zu reinigenden Oberfläche sind, um die
Kontaktfläche zwischen den Reinigungspads 30 und
der zu reinigenden Oberfläche zu maximieren. Die
Reinigungspads 30 schrubben oder agitieren die zu
reinigende Oberfläche, so dass Schmutzstoffe leich-
ter entfernt werden. In einem Beispiel sind die Agi-
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tatoren 26 gegenläufig und können die Reinigungs-
pads 30 in entgegengesetzte Richtungen drehen, wie
durch Pfeile in Fig. 1 angedeutet.

[0013] Ein Aktor 36 kann vorgesehen sein, um das
motorisierte Agitationssystem selektiv zu betätigen
und die Reinigungspads 30 zu drehen. Der Aktor 36
kann betriebsfähig mit dem Antriebsmotor 28 gekop-
pelt sein, so das ein Drücken des Aktors 36 den An-
triebsmotors 28 aktivieren wird. Der Mopp 10 kann
ferner optional ein oder mehr nichtmotorisierte Agita-
toren umfassen. Wie gezeigt, ist auch ein optionaler
Zusatzschrubber 38 vorgesehen und kann nichtmo-
torisiert sein.

[0014] Das Fluidabgabesystem kann mindestens ei-
nen Fluidbehälter oder -vorratstank 40 zum Lagern
eines Fluidvorrats, mindestens einen Fluidverteiler
42 zum Abgeben von Fluid an die zu reinigende Ober-
fläche und einen Fluidabgabepfad 44, über den Flu-
id aus dem Vorratstank 40 an den mindestens ei-
nen Fluidverteiler 42 abgegeben wird, einschließen.
Das Fluid kann ein oder mehrere beliebige geeig-
nete Reinigungsfluide umfassen, einschließlich, ob-
gleich nicht ausschließlich Wasser, Zusammenset-
zungen, konzentrierte Reinigungsmittel, verdünnte
Reinigungsmittel, etc. und Mischungen davon. Bei-
spielsweise kann das Fluid eine Mischung aus Was-
ser und konzentriertem Reinigungsfluid umfassen.
Der Vorratstank 40 kann von dem Mopp 10 abnehm-
bar sein, um den Tank erneut mit Flüssigkeit zu be-
füllen, oder kann erneut befüllt werden, wenn er am
Mopp 10 ist.

[0015] Der Fluidverteiler 42 kann mindestens einen
Verteilerauslass 46 zur Abgabe von Fluid an die zu
reinigende Oberfläche umfassen. Der mindestens ei-
ne Verteilerauslass 46 kann so positioniert sein, dass
er Fluid direkt auf die zu reinigende Oberfläche ab-
gibt, oder indirekt durch Abgeben von Fluid auf die
Reinigungspads 30. Der mindestens eine Verteiler-
auslass 46 kann jede beliebige Struktur umfassen,
wie z. B. eine Düse oder Sprühspitze; ebenso kön-
nen Mehrfachauslässe 46 und/oder Fluidverteiler 42
vorgesehen werden. Wie gezeigt, kann der Fluidver-
teiler 42 eine Sprühspitze 48 umfassen, die an einer
Vorderseite 50 der Basis 14 vorgesehen ist, um Rei-
nigungsfluid direkt auf die zu reinigende Oberfläche
zu verteilen. An dieser Position ist der Auslass 46 der
Sprühspitze 48 so konfiguriert, dass er Fluid nach au-
ßen vor der Basis 14 versprüht, vorzugsweise vor den
Reinigungspads 30, statt unter der Basis 14 oder di-
rekt auf die Reinigungspads 30, so dass ein Nutzer
des Mopps 10 sehen kann, wo das Fluid aufgebracht
wird.

[0016] Das Fluidabgabesystem kann ferner ein
Durchflusssteuersystem zum Steuern des Fluidflus-
ses aus dem mindestens einen Vorratstank 40 an den
mindestens einen Fluidverteiler 42 umfassen. In einer

Konfiguration kann das Durchflusssteuersystem eine
Pumpe 54 in dem Fluidabgabepfad 44 umfassen, die
das Fluidabgabesystem unter Druck setzt und Fluid
aus dem Tank 40 an den Verteiler 42 abgibt. Ein Ak-
tor 56 kann vorgesehen sein, um das Durchflusssteu-
ersystem zu betätigen und Fluid an den Verteiler 42
abzugeben. Der Aktor 56 des vorliegenden Ausfüh-
rungsbeispiels kann betriebsfähig mit der Pumpe 54
gekoppelt sein, so dass ein Drücken des Aktors 56
die Pumpe 54 aktiveren wird.

[0017] Ein elektronischer Steuerkreis kann vorgese-
hen sein, um die elektronischen Komponenten des
Mopps 10 zu steuern. In dem dargestellten Aus-
führungsbeispiel können der Antriebsmotor 28 und
die Pumpe 54 elektronisch mit einer Stromquelle
60, wie z. B. einer Batterie, oder über ein Netzka-
bel, das in eine Haushaltssteckdose eingesteckt wird,
durch den Steuerkreis gekoppelt werden. Ein elektri-
scher Schalter kann zwischen der Pumpe 54 und der
Stromquelle vorgesehen sein, der selektiv geschlos-
sen wird, wenn der Abgabeaktor 56 gedrückt wird,
wodurch die Pumpe 54 gespeist wird, um den Pfad 44
unter Druck zu setzen und Fluid aus dem Tank 40 an
den Verteiler 42 abzugeben. In einem Beispiel kann
die Pumpe 54 eine Magnetpumpe sein. Ein elektri-
scher Schalter kann auch zwischen dem Antriebs-
motor 28 und der Stromquelle vorgesehen sein, der
selektiv geschlossen wird, wenn der Antriebsaktor
36 gedrückt wird, wodurch der Antriebsmotor 28 ge-
speist wird, um die Reinigungspads 30 zu drehen. In
dem gezeigten Ausführungsbeispiel können die An-
triebs- und Abgabeaktoren 36, 56 als Knöpfe an der
Vorderseite des Handgriffs 24 vorgesehen sein, ob-
gleich andere Formen und Stellen möglich sind.

[0018] Wie hier gezeigt, kann eine Stromquelle 60
in Form eines Netzkabels aus dem Inneren der auf-
rechten Anordnung 12 durch eine Kabelöffnung 66
austreten und kann dazu verwendet werden, bei Be-
tätigung der Aktoren 36, 56 elektrische Komponen-
ten des Mopps 10 aus einer Haushaltstromquelle mit
Strom zu versorgen. Das Netzkabel kann an Kabel-
haltern 68 an dem Stiel 22 aufbewahrt werden. Alter-
nativ kann der Mopp 10 von einer tragbaren Strom-
quelle, wie z. B. einer Batterie, gespeist werden.

[0019] Optional kann eine Heizung zum Erwärmen
des Reinigungsfluids vor der Abgabe des Reini-
gungsfluids an die zu reinigende Oberfläche vorge-
sehen sein. In einem weiteren Beispiel kann das
Reinigungsfluid unter Verwendung von Abluft aus
einem Motorkühlpfad für den Antriebsmotor 28 er-
wärmt werden. In noch einer weiteren Konfiguration
des Fluidabgabesystems kann die Pumpe 54 wegge-
lassen werden und das Fluiddurchflusssteuersystem
kann ein Schwerkraft-Zuführsystem mit einem Ventil
umfassen, das in Fluidverbindung mit einem Auslass
des Tanks 40 steht, wodurch bei geöffnetem Ventil
Fluid unter der Schwerkraft zu dem Verteiler 42 flie-
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ßen wird. Das Ventil kann mechanisch oder elektrisch
betätigt werden, wie oben beschrieben.

[0020] In dem gezeigten Ausführungsbeispiel trägt
der Hauptträgerabschnitt oder -rahmen 20 der auf-
rechten Anordnung 12 mindestens den Tank 40 und
die Pumpe 54. Der Rahmen 20 der aufrechten Anord-
nung 12 kann eine Aufnahme 72 umfassen, um den
Tank 40 zum Tragen an der aufrechten Anordnung
12 abnehmbar aufzunehmen.

[0021] Die Basis 14 umfasst ein Basisgehäuse 74,
das Komponenten des Fluidabgabesystems und des
Agitationssystems trägt, einschließlich, obgleich nicht
ausschließlich des Verteilers 42, der Reinigungspads
30 und des Antriebsmotors 28 in dem gezeigten Aus-
führungsbeispiel. Ein mehrachsiges Drehgelenk 76
koppelt das Basisgehäuse 74 mit der aufrechten An-
ordnung 12 zur Bewegung um mindestens zwei or-
thogonale Drehachsen X, Y. In einem Ausführungs-
beispiel kann das Drehgelenk 76 ein Universalgelenk
sein. In dem hier gezeigten Ausführungsbeispiel um-
fasst der Fluidabgabepfad 44 mindestens eine Lei-
tung 82, die sich durch das Drehgelenk 76 erstreckt.
Die Leitung 82 kann einen Schlauch oder biegsame
Leitungen umfassen, die sich biegen werden, wäh-
rend das Drehgelenk 76 um seine Drehachsen ge-
lenkig gelagert wird.

[0022] Der in den Fig. 1-Fig. 2 gezeigte Mopp 10
kann verwendet werden, um Böden gemäß dem fol-
genden Verfahren wirksam zu reinigen. Die erörtere
Abfolge der Schritte dient rein zur Veranschaulichung
und soll das Verfahren in keiner Weise einschränken,
da es sich versteht, dass die Schritte in einer anderen
logischen Abfolge erfolgen können, zusätzliche oder
eingreifende Schritte enthalten sein können oder be-
schriebene Schritte in mehrere Schritte unterteilt wer-
den können, ohne dass die Erfindung verlassen wird.

[0023] Im Betrieb wird der Mopp 10 für den Ge-
brauch vorbereitet, indem der Mopp 10 an die Strom-
quelle angeschlossen und der Tank 40 mit Reini-
gungsfluid gefüllt wird. Reinigungsfluid wird selektiv
an die zu reinigende Oberfläche über das Fluidabga-
besystem durch Nutzeraktivierung des Abgabeaktors
56 abgegeben: Der Antriebsmotor 28 wird selektiv ak-
tiviert, um die Reinigungspads 30 durch Nutzerakti-
vierung des Antriebsaktors 36 zu drehen. Der Mopp
10 wird über die Oberfläche vor-und zurückbewegt,
um die Oberfläche zu reinigen. Es wird angemerkt,
dass das Fluidabgabesystem und das Agitationssys-
tem gleichzeitig betätigt werden können, oder jeweils
eines zu einem Zeitpunkt, d.h. einzeln, betätigt wer-
den kann, wie von dem Nutzer gewünscht, da über
die getrennten Aktoren 36, 56 getrennte Steuerungen
vorgesehen sind. Die Reinigungspads 30 können zur
Reinigung oder zum Austausch nach Bedarf von dem
Mopp 10 entfernt werden.

[0024] Fig. 3 ist eine Rückansicht eines unteren
Abschnitts des Mopps 10. Das Drehgelenk 76 um-
fasst einen oberen aufrechten Verbinder 84 und ei-
nen unteren Basisverbinder 86 und kann die Lei-
tung 82 (Fig. 2) aufnehmen, die zumindest einen Teil
des Fluidabgabepfades 44 bildet, der sich durch das
Drehgelenk 76 erstreckt. Die Basis 14 umfasst eine
Wiege 88 in dem Basisgehäuse 74 zur Aufnahme des
Drehgelenks 76. Der aufrechte Verbinder 84 koppelt
sich drehbar mit dem Basisverbinder 86 und definiert
die zweite Drehachse Y, um die sich die aufrechte An-
ordnung 12 in einer allgemeinen Seite-zu-Seite-Rich-
tung drehen kann. Der Basisverbinder 86 wiederum
koppelt sich drehbar mit der Basis 14 und definiert die
erste Drehachse X, um die sich die aufrechte Anord-
nung 12 in einer im allgemeinen Vor-Zurück-Richtung
drehen kann.

[0025] Der aufrechte Verbinder 84 ist mit einem un-
teren Abschnitt der aufrechten Anordnung 12 gekop-
pelt, wie z. B. mit einem unteren Abschnitt des Rah-
mens 20, und ein Drehabschnitt 90 erstreckt sich von
dem Verbinder 84 nach hinten.

[0026] Das Drehgelenk 76 umfasst ferner einen Blo-
ckiermechanismus, der so konfiguriert ist, dass er se-
lektiv die Vor-Zurück-Drehung des Drehgelenks 76
um die erste Achse X blockiert. Der aufrichte Ver-
binder 84 hat einen Blockiervorsprung 92, der selek-
tiv mit einem Aufnahmesitz 94 in der Basis zusam-
menpasst, wenn die aufrechte Anordnung 12 in ei-
ne aufrechte Aufbewahrungsposition (beispielsweise
gezeigt in den Fig. 1, Fig. 2 und Fig. 4) gebracht wird,
um die Vor-Zurück-Drehung des Drehgelenks 76 um
die erste Achse X zu blockieren. Ein Blockieren der
Vor-Zurück-Drehung ermöglicht dem Mopp 10, dass
er in der aufrechten Aufbewahrungsposition selbst-
tragend ist, d.h. dass der Mopp 10 aufrecht stehen
kann, ohne durch irgendetwas gestützt zu werden.
Andere Konfigurationen für den Vor-Zurück-Blockier-
mechanismus sind ebenfalls möglich.

[0027] Der Basisverbinder 86 umfasst eine Aufnah-
me 96, die eine durch diese hindurch ausgebildete
Bohrung 98 hat, die den Drehabschnitt 90 an dem
aufrechten Verbinder 84 zur Drehung um die zwei-
te Achse Y drehbar aufnimmt. Der Basisverbinder 86
hat ferner zwei entgegengesetzte Dreharme 100, die
zur Drehung um die erste Achse X drehbar in der Wie-
ge 88 aufgenommen sind, die in der Basis 14 ausge-
bildet ist. Der Drehabschnitt 90 erstreckt sich ortho-
gonal zu den entgegengesetzten Dreharmen 100.

[0028] Mindestens einer der Dreharme 100 kann
hohl sein, um die Leitung 82 (Fig. 2) durch das Dreh-
gelenk 76 und hinein in die Basis 14 zu führen. Einer
oder beide Dreharme 100 können ferner einen An-
schlagarm 102 umfassen, der von demselben bzw.
von denselben radial absteht, d.h. radial in Bezug auf
die erste Achse X. Der Anschlagarm 102 kommt mit
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einem Anschlag (nicht gezeigt) in der Basis 14 in Ein-
griff, der die Vorwärtsbewegung der aufrechten An-
ordnung 12 relativ zur Basis 14 begrenzt.

[0029] Unter zusätzlicher Bezugnahme auf die
Fig. 4-Fig. 5 umfasst das Drehgelenk 76 ferner ei-
nen Blockiermechanismus 104, der so konfiguriert
ist, dass er selektiv die Seite-zu-Seite-Drehung des
Drehgelenks 76 um die zweite Achse Y blockiert. Ein
Blockieren der Seite-zu-Seite-Drehung erleichtert ei-
nem Benutzer das Manövrieren und Steuern der Ba-
sis 14, während sich die gegenläufigen Reinigungs-
pads 30 drehen, da die gegenläufige Drehung der
Reinigungspads 30 dazu führt, dass der Mopp 10
während des Betriebs über die Oberfläche „gleitet“.
Der Mopp 10 kann auch mit inaktivem Antriebsmotor
28 und sich nicht drehenden Reinigungspads 30 ge-
nutzt werden, wobei in diesem Fall das Seite-zu-Sei-
te-Verschwenken gewünscht sein kann.

[0030] Der Basisverbinder 86, wie gezeigt, hat ein
Vorder- und ein Rückgehäuse 106, 108, die um den
Blockiermechanismus 104 herum zusammenpassen,
um den Blockiermechanismus in den Gehäusen 106,
108 einzuschließen. Die Aufnahme 96 und die Dre-
harme 100 sind in dem gezeigten Ausführungsbei-
spiel an dem Vordergehäuse 106 ausgebildet, ob-
gleich einer oder beide ebenso an dem Rückgehäu-
se 108 vorgesehen sein können. Andere Konfigura-
tionen für den aufrechten Verbinder 84 und den Ba-
sisverbinder 86 sind ebenfalls möglich.

[0031] Der Blockiermechansimus 104 des gezeigten
Ausführungsbeispiels ist in Form einer Raste vorge-
sehen, die so konfiguriert ist, dass sie die aufrech-
te Anordnung 12 zeitweilig in einer zentrierten oder
neutralen Position relativ zur Basis hält, während sich
die aufrechte Anordnung 12 immer noch um die erste
Achse X drehen kann. Die Raste kann so konfiguriert
sein, dass sie gelöst wird, indem eine vorgegebene
Kraft auf die aufrechte Anordnung 12 oder die Basis
14 ausgeübt wird. In dem gezeigten Ausführungsbei-
spiel umfasst die Raste einen federbelasteten Bolzen
112, der betriebsfähig mit der Basis 14 gekoppelt ist,
sowie eine Rastkerbe 114, die betriebsfähig mit der
aufrechten Anordnung 12 gekoppelt und so konfigu-
riert ist, dass sie den Bolzen 112 aufnimmt. Alternativ
dazu kann der Bolzen 112 an der aufrechten Anord-
nung 12 und die Kerbe 114 an der Basis 14 vorgese-
hen sein.

[0032] Wie gezeigt, ist der Bolzen 112 in einem
Bolzengehäuse 116, das in dem Basisverbinder 86
befestigt ist, aufgenommen und ist axial relativ zu
demselben beweglich. Der Bolzen 112 ist durch ei-
ne Schraubenfeder 118 relativ zu dem Bolzengehäu-
se 116 vorgespannt. Die Rastkerbe 114 ist auf ei-
ner Scheibe 120 vorgesehen, die mit dem aufrech-
ten Verbinder 84 fixiert ist, so dass sich die Rast-
kerbe 114 relativ zur Basis 14 und zum Bolzen 112

dreht, wenn sich die aufrechte Anordnung 12 um die
zweite Achse Y von einer Seite zu anderen Seite ver-
schwenkt.

[0033] Fig. 4-Fig. 5 sind Rückansichten eines unte-
ren Abschnittes des Mopps 10, wobei das Rückge-
häuse 108 des Drehgelenks 76 entfernt ist, um den
Blockiermechanismus 104 oder die Raste des Dreh-
gelenks 76 in der blockierten bzw. der nicht blockier-
ten Position zu zeigen. Der Rastbolzen 112 kommt
mit der Kerbe 114 in Eingriff, wenn die aufrechte An-
ordnung 12 orthogonal zur Basis 14, d.h. in einer neu-
tralen Position mit Nulldrehung um die zweite Ach-
se Y ist, wie in Fig. 4 gezeigt. Ein Nutzer kann eine
Kraft auf die aufrechte Anordnung 12 ausüben, um
die Raste zu überwinden, indem der Bolzen 112 ge-
zwungen wird, sich in das Bolzengehäuse 116 ent-
gegen der Vorspannkraft der Feder 118 zurückzuzie-
hen, wodurch die Kerbe 114 freigegeben wird, wie in
Fig. 5 gezeigt, damit sich die aufrechte Anordnung 12
um die zweite Achse Y drehen kann und sich gegen-
über der neutralen Position von einer Seite zur ande-
ren Seite verschwenken kann. Dies ermöglicht, dass
die Basis 14 derart ausgerichtet wird, dass eine kür-
zere Seite die vordere Kante definiert, was nützlich
sein kann, um enge Räume oder längs von Sockel-
leisten etc. zu reinigen, wie dies näher unter Bezug-
nahme auf die Fig. 6-Fig. 7 erläutert wird.

[0034] Fig. 6-Fig. 7 sind Draufsichten auf den Mopp
10 in einer nach rückwärts geneigten Gebrauchspo-
sition, in der die aufrechte Anordnung 12 in der neu-
tralen Position N bzw. in einer gedrehten Position P
ist. In der neutralen Position N ist der Blockiermecha-
nismus 104 bzw. die Raste blockiert und die Basis
14 ist so ausgerichtet, dass eine längere Seite die
vordere Kante definiert, was zum Reinigen größerer
Bereiche und Räume nützlich sein kann. Die vordere
Kante der Basis 14 ist die Kante oder Seite der Ba-
sis 14, die orthogonal zur Fahrtrichtung des Mopps
10 während des Betriebs ist. Die Fahrtrichtung be-
zieht sich auf eine Bewegungsrichtung entlang einer
imaginären vertikalen Ebene, die durch den Stiel 22
verläuft. In der gedrehten Position P der Fig. 7 ist
der Blockiermechanismus 104 bzw. die Raste gelöst
und die Basis 14 ist so ausgerichtet, dass eine kürze-
re Seite die vordere Kante definiert, was zum Reini-
gen enger Räume oder an Sockelleisten etc. entlang
nützlich sein kann. Es wird angemerkt, dass Fig. 7
eine beispielhafte gedrehte Position zeigt und dass
der Mopp 10 in andere gedrehte Positionen, die nicht
gezeigt sind, bewegt werden kann, wie z. B. mit der
langen Seite der Basis 14 parallel zum Stiel 22 aus-
gerichtet.

[0035] Fig. 8 ist eine perspektivische Rückansicht
der Basis 14, die den optionalen Zusatzschrubber
38 zeigt. Der Zusatzschrubber 38 kann ein herunter-
klappbarer Agitator sein, der an seiner Rückseite der
Basis 14 zum selektiven Schrubben der zu reinigen-
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den Oberfläche in Kombination mit den gegenläufi-
gen Reinigungspads 30 vorgesehen ist. Wie hier ge-
zeigt, ist der Schrubber 38 drehbar an einem hinte-
ren Abschnitt des Basisgehäuses 74 gekoppelt und
ist für eine Bewegung zwischen einer ersten Positi-
on, die in Fig. 2 gezeigt ist, und einer zweiten Positi-
on, die in Fig. 8 gezeigt ist, konfiguriert. In der ersten
Position ist der Schrubber 38 in einer Gebrauchspo-
sition und kontaktiert die zu reinigende Oberfläche,
um eine verbesserte, lokalisierte Agitation der zu rei-
nigenden Oberfläche vorzusehen. In dieser Position
kann der Nutzer den Mopp 10 optional nach hinten
kippen, um noch mehr Druck auf die zu reinigende
Oberfläche über den Schrubber 38 vorzusehen. In
der zweiten Position ist der Schrubber 38 in einer
Nicht-Gebrauchsposition und kontaktiert die zu reini-
gende Oberfläche nicht.

[0036] Fig. 9 ist eine perspektivische Rückansicht
der Basis 14, wobei der Schrubber 38 zur Veran-
schaulichung auseinander gezogen dargestellt ist.
Der Schrubber 38 umfasst ein Agitatorgehäuse 122
mit Haltearmen 124, die sich senkrecht von dessen
Enden erstrecken. Die Oberseite des Gehäuses 122
ist dazu geeignet, von einem Fuß des Nutzers ge-
drückt zu werden, um den Schrubber 38 in die Ge-
brauchsposition zu bewegen. Die Unterseite des Ge-
häuses 122 ist dazu geeignet, ein Agitatorelement
126 aufzunehmen, das getrennt von den Reinigungs-
pads 30 ist. Das Agitatorelement 126 kann eine Viel-
zahl von Materialien umfassen, die so konfiguriert
sind, dass sie die zu reinigende Oberfläche agitie-
ren oder schrubben. Das Agitatorelement 126 kann
Materialien umfassen, die sich von den Reinigungs-
pads 30 unterscheiden. In einem Ausführungsbei-
spiel ist das Agitatorelement 126 ein Bürstenblock
128, der eine Vielzahl von Borsten 130 hat. Die Bors-
ten 130 können aus Kunststoff sein und können in
einem Stück mit dem Bürstenblock 128 geformt sein
oder können Büschel aus einzelnen Borstendrähten
umfassen, die an dem Bürstenblock 128 angebracht
sind. Ein Beispiel für ein geeignetes Material für ei-
nen geformten Bürstenblock 128 umfasst, obgleich
es nicht darauf beschränkt ist, Polyethylen niedriger
Dichte (LDPE). Beispiele für geeignete Materialien
für die gebündelten Borsten 130 umfassen, jedoch
nicht ausschließlich Nylon 6-6, Polyester oder Po-
lyethylenterephthalat (PET) oder Polybutylentereph-
thalat (PBT). Andere Ausführungsbeispiele für das
Agitatorelement 126 sind ebenfalls möglich, wie z. B.
ein Schaumstoffblock oder ein nichtgewebtes Pad.

[0037] Das Agitatorelement 126 ist so konfiguriert,
dass es an dem Gehäuse 122 befestigt oder an-
derweitig von dem Gehäuse 122 gehalten wird und
den Hinterabschnitt des Basisgehäuses 74 teilweise
überdeckt. Das Agitatorelement 126 kann so konfigu-
riert sein, dass es relativ zu dem Agitatorgehäuse 122
schwimmt, um sich automatisch an verschiedene Bo-
denflächenmerkmale anzupassen. Der Schrubber 38

kann lösbare Befestigungselemente zwischen dem
Agitatorelement 126 und dem Agitatorgehäuse 122
umfassen, wie z. B. Rasten, wie gezeigt, oder bei-
spielsweise Klettverschlüsse, die so konfiguriert sind,
dass sie das Agitatorelement 126 lösbar an dem Agi-
tatorgehäuse 122 befestigen. Somit kann das Agita-
torelement 126 von dem Gehäuse 122 zum Reinigen,
Ersetzen oder zum Austausch der Art von Agitator-
element 126 entfernt werden. Alternativ dazu kann
das Agitatorelement 126 dauerhaft an dem Gehäuse
122 befestigt sein.

[0038] Eine Befestigungsanordnung befestigt das
Agitatorgehäuse 122 drehbar an der Basis 14. Die
Befestigungsanordnung kann ein Paar beabstande-
ter Drehzapfen 124 umfassen, die jeden Haltearm
124 mit entsprechenden Lageröffnungen 136 in dem
Basisgehäuse 74 koppeln. Eine Torsionsfeder 138
kann um jeden Drehzapfen 134 herum angebracht
werden, um das Agitatorgehäuse 122 relativ zur Ba-
sis 14 nach oben in Richtung der in Fig. 8 gezeigten
Nicht-Gebrauchsposition vorzuspannen.

[0039] Die Basis 14 kann ferner eine Verriegelungs-
anordnung umfassen, um ein Verriegeln des Schrub-
bers 38 in der Gebrauchsposition auszuwählen. Die
Verriegelungsanordnung umfasst einen Riegel 142
und eine Druckfeder 144, um den Riegel 142 in ei-
ne verriegelte Position vorzuspannen. Der Riegel 142
hat an seinem unteren Abschnitt Nasen 146 zum Ein-
griff mit Haken 148 an den Haltearmen 124, eine
Drehwelle 150 zum drehbaren Befestigen des Rie-
gels 142 an der Basis 14 und einen Aktor in Form
eines Fußpedals 152, der betriebsfähig mit den Na-
sen 146 gekoppelt ist. Eine Riegelöffnung 154 ist in
dem Basisgehäuse 74 zur Aufnahme des Riegels 142
vorgesehen, und eine Bodenabdeckung 156 befes-
tigt den Riegel 142 an dem Basisgehäuse 74, wobei
sich das Fußpedal 152 durch eine Öffnung 158 in der
Bodenabdeckung 156 erstreckt.

[0040] Die Feder 144 kann zwischen dem Riegel
142 und beispielweise der Bodenabdeckung 156 po-
sitioniert sein und spannt den Riegel 142 um die
Drehwelle 150 in Richtung einer Position vor, in der
die Nasen 146 mit den Haken 148 in Eingriff kom-
men. Wenn der Schrubber 38 unten in seiner Ge-
brauchsposition ist, befindet sich das Riegelfußpedal
152 über dem Agitatorgehäuse 122 (siehe Fig. 3), so
dass es nach unten gedrückt werden kann, um den
Riegel 142 um die Drehwelle 150 zu drehen, wodurch
die Nasen 146 aus den Haken 148 gelöst werden.
Die Druckfedern 138 spannen den gelösten Schrub-
ber 38 um die Drehzapfen 134 nach oben.

[0041] In der in Fig. 2 gezeigten Gebrauchsposition
ist das Agitatorelement 126 hinter dem Basisgehäu-
se 74 positioniert. Ein Nutzer kann den Schrubber 38
selektiv in die Gebrauchsposition verschwenken, um
stark verschmutzte Bereiche auf der zu reinigenden
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Oberfläche zu reinigen, indem er das Gehäuse 122
mit seinem Fuß drückt. Die Haken 148 an dem Ge-
häuse 122 werden in Eingriff mit den Nasen 146 der
Verriegelungsanordnung gedreht, und der Schrubber
38 wird in der Gebrauchsposition verriegelt. Wenn
der Schrubber 38 in der Gebrauchsposition ist, kann
ein Nutzer eine oder mehr hin- und hergehende Rei-
nigungsbewegungen machen, um den verschmutz-
ten Bereich zu schrubben. Um den Schrubber 38 von
der Gebrauchsposition in die in Fig. 8 gezeigte Nicht-
Gebrauchsposition zu bewegen, wird das Fußpedal
152 gedrückt, wodurch der Schrubber 38 entriegelt
wird, so dass er sich frei nach oben in die Nicht-Ge-
brauchsposition drehen kann, in der das Agitatorele-
ment 126 von der zu reinigenden Oberfläche beab-
standet ist.

[0042] Fig. 10 ist eine teilweise auseinander gezo-
gene perspektivische Ansicht der Basis 14 von un-
ten. Die Reinigungspads 30 sind an Drehplatten oder
drehbaren Padhaltern 160 an der Unterseite der Ba-
sis 14 befestigt. Das Basisgehäuse 74 enthält eine
Bodenabdeckung 162, durch die sich Antriebswel-
len 164, die betriebsfähig mit dem Antriebsmotor 28
(Fig. 2) verbunden sind, erstrecken, um sich mit den
Padhaltern 160 zu koppeln. Der Antriebsmotor 28
dreht die beiden Antriebswellen 164 über ein geeig-
netes Getriebe, wie z. B. eine Schneckengetriebean-
ordnung (nicht gezeigt), die die Padhalter 160 der-
art dreht, dass sich die Reinigungspads 30 gegenläu-
fig drehen. Die Kopplung zwischen den Antriebswel-
len 164 und den drehend angetriebenen Padhaltern
160 definieren vertikale Drehachsen V für die Pads
30, in Bezug auf die zu reinigende Oberfläche. Wäh-
rend hier ein einziger Antriebsmotor 28 gezeigt ist,
versteht es sich, dass das motorisierte Agitationssys-
tem mehrfache Antriebsmotoren 28 umfassen kann,
die jeweils betriebsfähig mit mindestens einem Reini-
gungspad 30 über ein geeignetes Getriebe zur Dre-
hung des mindestens einen Reinigungspads 30 ge-
koppelt sind.

[0043] Die Padhalter 160 können Befestigungsele-
mente 166 zur lösbaren Befestigung der Reinigungs-
pads 30 umfassen, wie z. B. Klettverschlüsse wie dar-
gestellt, oder beispielsweise Schnapper oder Magne-
te. So können die Reinigungspads 30 von der Ba-
sis 14 zur Reinigung oder zum Austausch abgenom-
men werden. In einem Beispiel umfassen die Reini-
gungspads 30 ein weiches Mikrofasermaterial, das
zur Reinigung abgenommen werden kann, wenn die
Pads 30 verschmutzt sind. Die verschmutzten Pads
30 können gewaschen und wiederverwendet werden.
Die Reinigungspads 30 können für mehr als einen
Wischeinsatz verwendet werden, ehe sie gewaschen
werden. Alternativ dazu können wegwerfbare Reini-
gungspads 30 zur einmaligen oder begrenzten Be-
nutzung vorgesehen werden.

[0044] Sowohl die Reinigungspads 30 als auch die
Padhalter 160 können kreisförmig sein. Das An-
bringen kreisförmiger Reinigungspads 30 präzise an
kreisförmigen Padhaltern 160 stellt aufgrund ihrer Po-
sition an der Unterseite der Basis 14 eine Heraus-
forderung dar. Eine fehlerhafte Ausrichtung zwischen
den Pads 30 und den Padhaltern 160 kann ein un-
ausgeglichenes Gefühl und/oder eine Vibration im
Handgriff 24 beim Gebrauch verursachen. Um dieses
Problem zu lösen, kann eine Padausrichtungsvor-
richtung vorgesehen werden. Die Padausrichtungs-
vorrichtung wird verwendet, wenn der Mopp 10 für
den Gebrauch vorbereitet wird, um die Reinigungs-
pads 30 an den Padhaltern 160 gleichzeitig anzubrin-
gen und auszurichten. Die Padausrichtungsvorrich-
tung wird vor dem Gebrauch des Mopps 10 zum Rei-
nigen einer Bodenfläche entfernt.

[0045] Fig. 11 ist eine Perspektivansicht einer Pa-
dausrichtungsvorrichtung 168 gemäß einem ers-
ten Ausführungsbeispiel. Die Padausrichtungsvor-
richtung 168 ist als Clipwerkzeug 170 ausgebildet,
das die beiden Reinigungspads 30 im geeigneten Ab-
stand für den Mopp 10 miteinander verbindet. Das
Werkzeug 170 hat zwei bogenförmige Haltevorrich-
tungen 172 für die Reinigungspads 30 und einen Griff
174 und ist im Allgemeinen V-förmig, um zwischen
die Padhalter 160 an der Basis 14 zu passen.

[0046] Wie in den Fig. 12A-Fig. 12B gezeigt, kann
der Mopp 10 auf seine Seite gedreht werden, um die
Unterseite der Basis 14 freizulegen, und dann kann
das Werkzeug 170 mit angebrachten Reinigungs-
pads 30 in Eingriff mit den Padhaltern 160 gebracht
werden, während der Griff 174 gehalten wird. Das
Werkzeug 170 hält die Reinigungspads 30 in korrek-
ter Ausrichtung mit den Padhaltern 160, und der Nut-
zer kann die Reinigungspads 30 gegen die Klettver-
schluss-Padbefestigungselemente 166 drücken, um
die Pads 30 auf den Mopp 10 zu übertragen, und das
Werkzeug 170 durch den Griff 174 weg von der Basis
14 ziehen.

[0047] Fig. 13-Fig. 14 sind Perspektivansichten von
oben und von unten auf eine Padausrichtungsvorrich-
tung 176 gemäß einem zweiten Ausführungsbeispiel.
Die Padausrichtungsvorrichtung 176 ist als schieber-
artiges Werkzeug 178 ausgebildet, das zunächst mit
der Basis 14 verbunden wird, um den Bereich zu de-
finieren, in dem die Reinigungspads 30 zur korrekten
Ausrichtung angebracht werden sollten. Das Werk-
zeug 178 hat zwei bogenförmige oder halbkreisförmi-
ge Aufnahmen 180 für die Padhalter 160 und einen
Griff 182 im Allgemeinen zwischen den Aufnahmen
180 und ist so geformt, dass es zumindest teilweise
um die Padhalter 160 an der Basis 14 passt.

[0048] Wie in Fig. 15A-Fig. 15B gezeigt, kann der
Mopp 10 auf seine Seite gedreht werden, um die Un-
terseite der Basis 14 freizulegen, und dann kann das
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Werkzeug 178 in Eingriff mit der Basis 14 gebracht
werden, indem die Aufnahme 180 um die Padhalter
160 herum gepasst werden. Die Innenkontur der Auf-
nahmen 180 definiert einen Raum, in dem die Rei-
nigungspads 30 zur korrekten Ausrichtung mit den
Padhaltern 160 eingepasst werden. Der Nutzer kann
den Rand der Reinigungspads 30 an die Innenkontur
anlegen und die Reinigungspads 30 gegen die Klett-
verschluss-Padbefestigungselemente 166 drücken,
um die Pads 30 am Mopp 10 anzubringen, und dann
das Werkzeug 178 von der Basis 14 wegziehen.

[0049] Fig. 16-Fig. 17 sind Perspektivansichten von
oben und von unten auf eine Padausrichtungsvorrich-
tung 184 nach einem dritten Ausführungsbeispiel. Die
Padausrichtungsvorrichtung 184 ist als Schale 186
ausgebildet, die die beiden Reinigungspads 30 in kor-
rektem Abstand für den Mopp 10 aufnimmt. Die Scha-
le 186 hat eine ovale Form mit vorderen und hinteren
Führungen 188, 190, die sich von den flachen Seiten
des Ovals nach oben erstrecken und zwei kreisförmi-
ge Konturen 192 um den inneren Rand 194 herum
zur Aufnahme der Reinigungspads 30. Zwei kreisför-
mige Vertiefungen 196 sind in der Schale 186 in all-
gemeiner Ausrichtung mit der Mitte der Reinigungs-
pads 30 und der Padhalter 160 ausgebildet.

[0050] Wie in Fig. 18 gezeigt, kann die Schale 186
auf eine Bodenfläche gestellt werden, wobei die Rei-
nigungspads 30 in den kreisförmigen Konturen 192
aufgenommen sind und von dem Rand 194 be-
grenzt werden und die Rückseite der Reinigungs-
pads 30 nach oben zeigt. Der Mopp 10 wird auf
die Schale 186 abgesenkt, wobei die Basis 14 mit
dem Umfang der Schale 186 aufgenommen wird, der
von dem Rand 194 definiert wird. Die Führungen
188, 190 helfen beim Ausrichten der Padhalter 160
mit den Reinigungspads 30 und durch Drücken des
Mopps 10 nach unten werden die Reinigungspads 30
gegen die Klettverschluss-Padbefestigungselemente
166 gedrückt, um die Pads 30 auf den Mopp 10 zu
übertragen. Der Mopp 10 kann dann von der Schale
186 abgehoben werden, wobei die Reinigungspads
30 an der Basis 14 befestigt sind.

[0051] Die vorliegende Offenbarung hat mehrere
Vorteile, die sich aus den verschiedenen Merkmalen
des hier beschriebenen Geräts ergeben. Beispielwei-
se sehen die oben beschriebenen Ausführungsbei-
spiele der Erfindung einen Mopp 10 vor, der rotieren-
de Reinigungspads 30 mit einer Ausrichtungsvorrich-
tung 168, 176, 184 zur Befestigung der Reinigungs-
pads 30 präzise und genau am Mopp 10 hat. Das
präzise Befestigen der Reinigungspads 30 an den
Padhaltern 160 stellt aufgrund der Position der Pad-
halter 160 an der Unterseite der Basis 14 eine Her-
ausforderung dar. Eine fehlerhafte Ausrichtung zwi-
schen den Pads 30 und den Padhaltern 160 kann ein
unausgeglichenes Gefühl und/oder eine Vibration im
Handgriff 24 während des Gebrauchs verursachen.

Um dieses Problem zu lösen, kann eine Padausrich-
tungsvorrichtung 168, 176, 184 vorgesehen und ver-
wendet werden, um entweder das Pad 30 mit den
Padhaltern 160 oder umgekehrt zur korrekten Aus-
richtung auszurichten, was zu einem behaglicheren
Gefühl während des Betriebs des Mopps 10 führen
kann.

[0052] Ein weiterer Vorteil, der sich aus den ver-
schiedenen Merkmalen des hier beschriebenen Ge-
räts ergibt, ist, dass ein Zusatzschrubber 38 in Form
eines herunterklappbaren Agitators zusätzlich zu den
sich gegenläufig drehenden Reinigungspads 30 vor-
gesehen werden kann. Der Schrubber 38 kann se-
lektiv verwendet werden, um ein verbessertes, loka-
lisiertes Schrubben der zu reinigenden Oberfläche in
Verbindung mit der von den Reinigungspads 30 vor-
gesehenen Agitation oder allein vorzusehen.

[0053] Ein noch weiterer Vorteil, der sich aus den
verschiedenen Merkmalen des hier beschriebenen
Geräts ergibt, ist, dass ein Blockiermechanismus
104 für ein mehrachsiges Drehgelenk 76 vorgesehen
wird, so dass eine der Achsen selektiv blockiert wer-
den kann. Unter Bezugnahme auf das gezeigte Aus-
führungsbeispiel, das gegenläufige Reinigungspads
30 hat, macht es das Blockieren des Verschwenkens
von einer Seite zur anderen Seite für den Nutzer
leichter, die Basis 14 zu manövrieren und zu steuern,
da die sich gegenläufig drehenden Pads 30 dazu füh-
ren, dass der Mopp während des Betriebs über die
Oberfläche „gleitet“.

[0054] Während verschiedene hier gezeigte Ausfüh-
rungsbeispiele einen aufrechten, Fluid abgebenden
Bodenmopp 10 zeigen, können Aspekte der Erfin-
dung an anderen Arten von Bodenreinigern verwen-
det werden, einschließlich, jedoch nicht ausschließ-
lich einer Kanistervorrichtung, die eine Reinigungs-
vorrichtung hat, die über einen Schlauch mit einer Ba-
sis auf Rädern verbunden ist, eines tragbaren Reini-
gungsgeräts, das dazu geeignet ist, von einem Nut-
zer von Hand getragen zu werden, um relativ kleine
Bereiche zu reinigen, eines autonomen Robotereini-
gungsgerätes oder eines Mopps ohne ein Fluidabga-
besystem. Darüber hinaus können Aspekte der Er-
findung auf bei anderen Oberflächenreinigungsgerä-
ten als einem Nassmopp verwendet werden, wie z.
B. einem Extraktionsreiniger, einem Dampfreiniger
oder einem Staubsauger. Ein Dampfreiniger erzeugt
Dampf durch Erhitzen von Wasser bis zum Sieden
zur Abgabe an die zu reinigende Oberfläche, ent-
weder direkt oder über ein Reinigungspad. Einige
Dampfreiniger sammeln Flüssigkeit in dem Pad oder
können Flüssigkeit unter Verwendung einer Saug-
kraft extrahieren. Ein Staubsauger gibt üblicherweise
weder Flüssigkeit ab noch extrahiert er diese, son-
dern wird vielmehr verwendet, um relativ trockene
Verunreinigungen (die Schmutz, Staub, Flecken, Bo-
den, Haare und andere Verunreinigungen enthalten
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können) aus einer Oberfläche zu sammeln. Ferner
können Aspekte der Erfindung auch bei nichtmotori-
sierten Mopps verwendet werden, wie z. B. diejeni-
gen, die ein oder mehrere stationäre Reinigungspads
haben.

[0055] Obgleich die Erfindung insbesondere in Ver-
bindung mit bestimmten spezifischen Ausführungs-
beispielen derselben beschrieben wurde, versteht
es sich, dass dies zur Veranschaulichung und nicht
zur Einschränkung dient. Vernünftige Veränderungen
und Modifizierungen sind im Rahmen der vorstehen-
den Offenbarung und der Zeichnungen möglich, oh-
ne dass der Schutzumfang der Erfindung, der von
den angehängten Ansprüchen definiert wird, verlas-
sen wird. Demzufolge sind spezifische Abmessungen
und andere physikalische Eigenschaften, die sich auf
hier offenbarte Ausführungsbeispiele beziehen, nicht
als einschränkend auszulegen, es sei denn, dass
dies in den Ansprüchen ausdrücklich angeführt ist.
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Schutzansprüche

1.  Motorisierter Bodenmopp, umfassend:
einen Stiel;
eine Basis;
ein Fluidabgabesystem, umfassend einen Vor-
ratstank und einen Fluidverteiler in Fluidverbindung
mit dem Vorratstank über einen Fluidabgabepfad;
ein motorisiertes Agitationssystem, umfassend:
eine Vielzahl von Reinigungspads, die an der Basis
vorgesehen sind;
mindestens einen Antriebsmotor, der betriebsfähig
mit der Vielzahl von Reinigungspads zur Drehung der
Reinigungspads gekoppelt ist; und
ein mehrachsiges Drehgelenk, das den Stiel mit der
Basis zur Bewegung des Stiels um eine erste Dreh-
achse und eine zweite Drehachse, die orthogonal zur
ersten Drehachse ist, koppelt, wobei das mehrachsi-
ge Drehgelenk umfasst:
einen Basisverbinder, der drehbar mit der Basis ge-
koppelt ist und die erste Drehachse definiert, um die
sich der Stiel in einer Vor-Rückwärts-Richtung dre-
hen kann;
einen aufrechten Verbinder, der drehbar mit dem Ba-
sisverbinder gekoppelt ist und die zweite Drehachse
definiert, um die sich der Stiel in einer Seite-zu-Seite-
Richtung drehen kann; und
einen Blockiermechanismus, der so konfiguriert ist,
dass er die Bewegung des Stiels um die zweite Dreh-
achse selektiv blockiert.

2.  Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 1, wo-
bei der Blockiermechanismus umfasst:
eine Raste, die so konfiguriert ist, dass sie den Stiel
zeitweilig in einer neutralen Position relativ zur Basis
hält und so konfiguriert ist, dass sie durch Ausüben
einer vorgegebenen Kraft auf den Stiel oder die Basis
gelöst wird;
wobei die neutrale Position eine Position ist, in der
der Stiel orthogonal zur Basis ist; und
wobei der Stiel in der Lage ist, sich in der neutralen
Position um die erste Drehachse zu drehen.

3.   Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-2, wobei der Blockiermechanismus um-
fasst:
einen federbelasteten Bolzen, der betriebsfähig ent-
weder mit der Basis oder dem Stiel gekoppelt ist; und
eine Rastkerbe, die betriebsfähig mit dem anderen
Element aus Basis und Stiel gekoppelt und so konfi-
guriert ist, dass sie den Bolzen aufnimmt.

4.  Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 3, wo-
bei der Blockiermechanismus ferner umfasst:
ein Bolzengehäuse, das mit dem Basisverbinder ge-
koppelt ist, und der Bolzen in dem Bolzengehäuse
aufgenommen und relativ zu demselben beweglich
ist; und
eine Feder, die den Bolzen von dem Bolzengehäuse
nach außen vorspannt.

5.   Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 3-4, wobei die Rastkerbe mit einem aufrech-
ten Verbinder versehen und so konfiguriert ist, dass
sie sich um die zweite Drehachse relativ zur Basis
und zum Bolzen dreht.

6.   Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-5, wobei die Basis eine Wiege umfasst und
der Basisverbinder entgegengesetzte Dreharme um-
fasst, die drehbar in der Wiege aufgenommen sind,
um die erste Drehachse zu bilden.

7.  Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 6, wo-
bei der aufrechte Verbinder einen Drehabschnitt um-
fasst, der sich orthogonal zu den entgegengesetzten
Dreharmen erstreckt, und der Basisverbinder eine
Aufnahme umfasst, die eine durch sie hindurch aus-
gebildete Bohrung hat, die den Drehabschnitt dreh-
bar aufnimmt, um die zweite Drehachse zu definie-
ren.

8.   Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-7, und ferner umfassend einen zweiten
Blockiermechanismus, der so konfiguriert ist, dass er
eine Bewegung des Stiels um die erste Drehachse
selektiv blockiert.

9.  Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 8, wo-
bei der zweite Blockiermechanismus umfasst:
einen Blockiervorsprung, der an dem aufrechten Ver-
binder vorgesehen ist; und
einen Sitz in der Basis, der so konfiguriert ist, dass
er den Blockiervorsprung in einer ausrechten Auf-
bewahrungsposition des motorisierten Bodenmopps
aufnimmt;
wobei der motorisierte Bodenmopp in der aufrechten
Aufbewahrungsposition selbsttragend ist.

10.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-9, und ferner umfassend eine aufrechte
Anordnung, die den Stiel umfasst, wobei der aufrech-
te Verbinder mit einem unteren Abschnitt der aufrech-
ten Anordnung gekoppelt ist.

11.   Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 10,
wobei:
die aufrechte Anordnung einen Rahmen enthält, der
den Vorratstank trägt;
sich der Stiel von dem Rahmen nach oben erstreckt;
der Fluidverteiler an der Basis vorgesehen ist; und
sich der Fluidabgabepfad zumindest teilweise durch
das mehrachsige Drehgelenk erstreckt.

12.   Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 11,
wobei der Fluidabgabepfad mindestens eine flexi-
ble Leitung umfasst, die sich durch das mehrachsige
Drehgelenk erstreckt.

13.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-10, wobei der Fluidverteiler an der Basis
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vorgesehen ist und mindestens einen Verteileraus-
lass umfasst, der so konfiguriert ist, dass er Fluid vor
der Basis nach außen sprüht, vor der Vielzahl von
Reinigungspads.

14.    Motorisierter Bodenmopp nach einem der
Ansprüche 1-13, wobei das Fluidabgabesystem ein
Durchflusssteuersystem umfasst, das so konfiguriert
ist, dass es einen Fluidfluss von dem Vorratstank an
den Fluidverteiler steuert.

15.   Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 14,
und ferner umfassend einen ersten Aktor, der an dem
Stiel zur selektiven Betätigung des Fluidabgabesys-
tems vorgesehen und betriebsfähig mit dem Durch-
flusssteuersystem gekoppelt ist, sowie einen zweiten
Aktor, der an dem Stiel zur selektiven Betätigung des
motorisierten Agitationsystems vorgesehen und be-
triebsfähig mit dem Antriebsmotor gekoppelt ist.

16.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-15, wobei der mindestens eine Antriebs-
motor einen einzigen Antriebsmotor umfasst, der be-
triebsfähig mit jedem der Vielzahl von Reinigungs-
pads gekoppelt ist.

17.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-15, wobei das motorisierte Agitationssys-
tem ferner eine Vielzahl von drehbaren Padhaltern
umfasst, und wobei der mindestens eine Antriebsmo-
tor betriebsfähig mit der Vielzahl von drehbaren Pad-
haltern gekoppelt ist, und eines der Vielzahl von Rei-
nigungspads an jedem der drehbaren Padhalter zur
Drehung mit demselben vorgesehen ist.

18.   Motorisierter Bodenmopp nach Anspruch 17,
und ferner umfassend eine abnehmbare Padausrich-
tungsvorrichtung zum gleichzeitigen Befestigen der
Vielzahl von Reinigungspads an der Vielzahl von
drehbaren Padhaltern.

19.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-18, wobei die Vielzahl von Reinigungspads
um im Wesentlichen vertikale Drehachsen drehbar
sind, die seitlich zueinander beabstandet sind.

20.  Motorisierter Bodenmopp nach einem der An-
sprüche 1-19, und ferner umfassend einen Zusatz-
schrubber, der an der Basis vorgesehen ist, ge-
trennt von der Vielzahl von Reinigungspads, wobei
der Zusatzschrubber einen herunterklappbaren Agi-
tator umfasst, der an einer Rückseite der Basis vor-
gesehen und für eine Bewegung zwischen einer ers-
ten Gebrauchsposition und einer zweiten Nicht-Ge-
brauchsposition konfiguriert ist.

Es folgen 10 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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