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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Giber den zu
reinigenden Boden verfahrbare Bodenreinigungsma-
schine mit einer Reinigungseinrichtung zur Aufnahme
von Schmutz vom Boden sowie mit mindestens einem
drehend antreibbaren Seitenbesen zur Férderung von
Schmutz in den Aufnahmebereich der Reinigungsein-
richtung, der an einer Haltearmanordnung gehaltert ist,
die schwenkbar an einem Uber eine Schwenkverbindung
mit dem Maschinenrahmen verbundenen, im normalen
Betrieb in einer Ausgangsstellung gehaltenen Kopp-
lungsglied angebrachtist und an der eine Stelleinrichtung
zum Positionieren der Haltearmanordnung zwischen ei-
ner inneren Endstellung und einer duReren End-stellung
bezliglich dem Maschinenrahmen angreift, um die Hal-
tearmanordnung in eine Betriebsstellung zu bringen, in
der sich der Seitenbesen in einer gewtinschten seitlichen
Stellung beziiglich dem Wirkungsbereich der Bodenrei-
nigungseinrichtung befindet, wobei die Haltearmanord-
nung beim Auftreffen des Seitenbesens auf ein Hindernis
unter Verlagerung des Kopplungsglieds aus seiner Aus-
gangsstellung aus der Betriebsstellung verlagerbar ist.
[0002] Derartige Bodenreinigungsmaschinen sind in
Form von selbstfahrenden Kehrmaschinen bekannt, bei
denen die Reinigungseinrichtung beispielsweise ein
Saugmund oder eine drehend angetriebene Walzenbiir-
ste aufweist, die den aufgenommenen Schmutz mit Un-
terstlitzung von von einem Geblase erzeugtem Unter-
druck in einen Schmutzaufnahmebehélter der Kehrma-
schine beférdern, wobei der oder die Seitenbesen au-
Rerhalb des Wirkungsbereichs der Reinigungseinrich-
tung, d.h. auRerhalb des Bereichs, in dem diese Schmutz
vom Boden aufnimmt, befindlichen Schmutz nach innen
in Richtung auf den Wirkungsbereich verlagern, so dass
er beim Verfahren der Kehrmaschine von der Reini-
gungseinrichtung aufgenommen werden kann.

[0003] Im Betrieb kommt es vor, dass der in seiner
seitlichen Stellung bezlglich dem Reinigungsspiegel
verstellbare Seitenbesen auf ein Hindernis trifft, etwa ei-
nen erhohten Gullideckel, einen Kantstein, eine Park-
bank 0.A. Um zu verhindern, dass bei einem derartigen
Auftreffen die Halterung des Seitenbesens dauerhaft
verformt wird oder bricht, und um der Bedienungsperson
die Moglichkeit zu geben, die Maschine anzuhalten, be-
vor eine Beschadigung eintritt, ist es auch bereits be-
kannt, ein gewisses Ausweichen des Seitenbesens Uber
seine eingestellte Betriebsstellung hinaus zuzulassen.
Hierzu ist beispielsweise bei der Bodenreinigungsma-
schine Citymaster 1800 der Anmelderin die Haltearman-
ordnung des Seitenbesens schwenkbar an einem Kopp-
lungsglied befestigt, an dem auch die Stelleinrichtung,
die an der Haltearmanordnung angreift, befestigt ist. Das
Kopplungsglied ist schwenkbar am Maschinenrahmen
gehaltert und wird im normalen Betrieb mittels Federkraft
in seiner Ausgangsstellung gehalten. Die Einstellung der
gewlinschten Betriebsstellung des Seitenbesens erfolgt
dadurch, dass durch Betatigung der Stelleinrichtung, die
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aus einem hydraulischen Arbeitszylinder besteht, die
Haltearmanordnung gegeniiber dem Kopplungsglied so
verschwenkt wird, dass der Seitenbesen in die ge-
wilnschte Betriebsstellung gelangt.

[0004] Wenn der Seitenbesen jedoch im Reinigungs-
betrieb auf ein Hindernis trifft, wird die Einheit aus Sei-
tenbesen, Haltearmanordnung und Kopplungsglied ge-
gen Federkraft um den Anlenkpunkt des Kopplungs-
glieds am Maschinenrahmen verschwenkt, so dass sich
der Seitenbesen dem Anlagedruck folgend auf einer
Kreisbahn um den Anlenkpunkt des Kopplungsglieds am
Maschinenrahmen nach hinten verlagert, bis eine weite-
re Verlagerungsbewegung durch einen Anschlag verhin-
dertwird. Diese Verlagerungs- oder Ausweichbewegung
des Seitenbesens gibt der Bedienungsperson der Bo-
denreinigungsmaschine eine gewisse Zeit, die Maschine
anzuhalten.

[0005] Der bekannte Aufbau erfiillt die gewiinschte
Funktion, hat jedoch den Nachteil, dass sich der Seiten-
besen unmittelbar nach Auftreffen auf das Hindernis auf
einer den Seitenbesen weiter nach auf3en, namlich auf
einem Kreisbogen weg von der Langsmittelebene der
Bodenreinigungsmaschine bewegt, so dass er sich wei-
ter in Richtung auf das seitlich liegende Hindernis verla-
gert. Dadurch verlagert sich dessen Angriffspunkt am
Seitenbesen weiter zu dessen mehrinnen liegenden Be-
reich, so dass ein zunéachst vielleicht gerade noch még-
liches "Abgleiten" des duferen Umfangs des Seitenbe-
sens am Hindernis nicht mehr erfolgen kann.

[0006] Da sich die verhaltnismaRig lange Einheit aus
Haltearmanordnung und Kopplungsglied um den An-
lenkpunkt des Kopplungsglieds am Maschinenrahmen
verlagert, fihren die dabei in den vorderen auferen
Randbereich der Karosserie der Bodenreinigungsma-
schine gelangenden Abschnitte von Haltearmanordnung
und/oder Kopplungsglied eine verhaltnismaRig grolRe
Verlagerungsbewegung aus. Hierdurch gelangen sie re-
lativ bald in den Karosseriebereich, so dass eine friihe
Begrenzung der Verlagerungsbewegung durch einen
Anschlag erforderlich ist.

[0007] Das Dokument GB 22 44 741 offenbart eine
Bodeneinigungsmaschine mit den Merkmalen des Ober-
begriffs des Anspruchs 1.

[0008] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Bodenreini-
gungsmaschine dahingehend zu verbessern, dass bei
kompaktem Aufbau das Vorbeigleiten des Seitenbesens
an einem mit ihm in Berlhrung kommenden Hindernis
unterstltzt und ein mdglichst grofRer Verlagerungsbe-
reich des Seitenbesens beim Auftreffen auf ein Hindernis
erreicht wird.

[0009] Zur Lésung dieser Aufgabe wird eine Boden-
reinigungsmaschine der eingangs erwahnten Art erfin-
dungsgemal derart ausgestaltet, dass die Stelleinrich-
tung an einem rahmenfesten Punkt, der ndher zur Léangs-
mittelebene der Bodenreinigungsmaschine als die
Schwenkungsverbindung des Kopplungsglieds mit dem
Maschinenrahmen liegt, gehaltert ist und dass die Hal-
tearmanordnung zumindest beim Verschwenken tiber ih-
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re aulere Endstellung hinaus um die Anlenkung der
Stelleinrichtung und diese um den sie mit dem Maschi-
nenrahmen koppelnden rahmenfesten Punkt schwenkt,
wodurch die Haltearmanordnung und Kopplungsglied
verbindende Schwenkachse entgegengesetzt zur Rich-
tung der Verlagerungsbewegung des den Seitenbesen
tragenden Endes der Haltearmanordnung verlagert wird.
[0010] Wahrend also zur Einstellung der gewlinschten
Betriebsstellung die den Seitenbesen halternde Haltear-
manordnung, wie auch bei der vorbekannten Bodenrei-
nigungsmaschine, gegeniberdem Kopplungsgliedindie
gewlinschte Stellung verschwenkt wird, ist die an der
Haltearmanordnung angreifende Stelleinrichtung nicht,
wie bei der bekannten Bodenreinigungsmaschine, am
Kopplungsglied, sondern an einem weiter innen als die
Schwenkverbindung von Kopplungsglied und Maschi-
nenrahmen liegenden, rahmenfesten Punkt gehaltert.
Wenn daher der Seitenbesen auf ein Hindernis trifft, wirkt
die Stelleinrichtung einer Verlagerung ihres Anlenk-
punkts an der Haltearmanordnung entgegen. Hierbei
verhindert die Stelleinrichtung eine solche Verlagerung
aus der Betriebsstellung, wenn sie eine vorgegebene,
unveranderbare Lange hat, etwa wenn sie aus einem
hydraulischen Arbeitszylinder mit hydraulisch entsperr-
barem Ruckschlagventil besteht, das sicherstellt, dass
die Kolbenstange des Arbeitszylinders nicht durch Bela-
stung Uber die eingestellte Stellung hinaus ausgefahren
werden kann. Wenn jedoch beispielsweise eine Stellein-
richtung in Form eines Arbeitszylinders ohne eine derar-
tige Auszugsperre verwendet wird und dieser sich noch
nicht in seiner voll gestreckten Stellung befindet, erfolgt
zunachst eine Verlagerung des Angriffspunkts des Ar-
beitszylinders an der Haltearmanordnung, bis der Ar-
beitszylinder maximal gestreckt ist, die Haltearmanord-
nung sich also in ihrer duferen Endstellung befindet. Bei
weiterer Belastung des Seitenbesens durch den Eingriff
mit dem Hindernis schwenkt nunmehr die Haltearman-
ordnung um den Angriffspunkt der Stelleinrichtung, d.h.
die Haltearmanordnung wirkt als zweiarmiger Hebel und
bewirkt durch die Schwenkverbindung mit dem Kopp-
lungsglied, dass dieses um seine Schwenkverbindung
mit dem Maschinenrahmen schwenkt, wobei auch die
Stelleinrichtung umihren Verbindungspunkt mit dem Ma-
schinenenrahmen schwenkt. Hierbei bewegt sich die die
Haltearmanordnung und das Kopplungsglied verbinden-
de Schwenkachse in Richtung entgegengesetzt der Ver-
lagerungsbewegung des dulReren Arms der einen zwei-
armigen Hebel bildenden Haltearmanordnung und ggfs.
Uber den durch die Verbindungslinie von Anlenkung der
Stelleinrichtung und deren rahmenfesten Punkt definier-
ten Totpunkt hinaus.

[0011] Durch den erfindungsgemafRen Aufbau wird er-
reicht, dass sich im Falle des Auftreffens des Seitenbe-
sens auf ein Hindernis derjenige Teil der Haltearmanord-
nung, der zwischen Kopplungsglied und Anlenkung der
Stelleinrichtung liegt, und auch das Kopplungsglied ent-
gegengesetzt der Anndherungsbewegung des dueren
Teils der Haltearmanordnung an die Karosserie der Bo-
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denreinigungsmaschine bewegen. Dadurch entfernen
sich Kopplungsglied und innerer Teil der Haltearmanord-
nung vom Karosseriebereich, wahrend der dulRere Teil
der Haltearmanordnung einschlief3lich Seitenbesen un-
ter Verschwenkung der Stelleinrichtung um ihren ma-
schinenfesten Punkt um die Anlenkung der Stelleinrich-
tung und nicht um die Schwenkverbindung des Kopp-
lungsglieds mit dem Maschinenenrahmen schwenkt. Auf
diese Weise wird die GréR3e der Verlagerungsbewegung
nicht, wie beim Stand der Technik, durch eine Annahe-
rungsbewegung von Kopplungsglied und innerem Teil
der Haltearmanordnung an den Karosseriebereich der
Bodenreinigungsmaschine begrenzt, sondern es ist eine
gréRere Verlagerungsbwegung des Seitenbesens mog-
lich. Dies gibt der Bedienungsperson jedoch mehr Zeit,
die Bodenreinigungsmaschine anzuhalten, um eine Be-
schadigung der Aufhdngung des Seitenbesens zu ver-
meiden.

[0012] Insbesondere, wenn sich die Stelleinrichtung in
der aufieren Endstellung der Haltearmanordnung befin-
det, fihrt die entsprechende Verlagerungsbewegung der
Haltearmanordnung und Kopplungsglied verbindenden
Schwenkachse dazu, dass die Haltearmanordnung zu-
satzlich zu der Bewegung nach hinten, bezogen auf die
normale Verfahrbewegung der Bodenreinigungsmaschi-
ne, auch nach innen in Richtung auf die Langsmittelebe-
ne der Bodenreinigungsmaschine verlagert wird. Durch
die entsprechende Verlagerung des Seitenbesens kann
daher dieser in einzelnen Fallen an einem Hindernis vor-
bei gleiten, das ihn nur im dufReren Randbereich beriihrt.
[0013] Das Kopplungsglied kann durch ein Sollbru-
chelement in seiner Ausgangsstellung gehalten werden,
das dann bricht, wenn der Haltearm infolge Auftreffens
des Seitenbesens auf ein Hindernis belastet wird. Dies
erfordert jedoch, dass die Bedienungsperson das zer-
storte Sollbruchelement ersetzt, bevor der Reinigungs-
betrieb fortgesetzt werden kann. In einer bevorzugten
Ausgestaltung wird daher das Kopplungsglied durch Fe-
derkraft in seiner Ausgangsstellung gehalten. Diese Fe-
derkraft kann von einer im Bereich der das Kopplungs-
glied und den Maschinenrahmen verbindenden
Schwenkachse angreifenden Feder erzeugtwerden, bei-
spielsweise von einer entsprechenden Torsionsfederan-
ordnung. Diese kann dann auch die Ausweichbewegung
des Kopplungsglieds ermdglichen, die erforderlich ist,
um die Kniehebeleinrichtung durch die Totstellung zu be-
wegen.

[0014] Der Verlagerungsbereich des Kopplungsglieds
wird zweckmaBigerweise durch mit diesem zusammen-
wirkende Anschlage begrenzt und dadurch genau defi-
niert.

[0015] In bekannter Weise kann die Haltearmanord-
nung teleskopférmig ausgebildet und gegen Federdruck
zusammendriickbar sein, so dass der Seitenbesen auch
dann in gewissem Umfang einem Hindernis ausweichen
kann, wenn die Haltearmanordnung im Wesentlichen in
Fahrtrichtung ausgerichtet ist.

[0016] Die Erfindung wird im Folgenden anhand der
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schematisch ein Ausfiihrungsbeispiel zeigenden Figu-
ren naher erlautert.

Fig. 1  zeigt in perspektivischer Darstellung eine Bo-
denreinigungsmaschine.

Fig. 2  zeigtin einer schematischen Teildarstellung ei-
nen Seitenbesen mit seiner Halterung in einer
nach innen geschwenkten Stellung.

Fig. 3  zeigt in einer Teildarstellung den Aufbau der
Anordnung aus Fig. 1 in einer Seitenansicht.
Fig. 4  zeigt in einer Darstellung entsprechend Fig. 2
den Seitenbesen in seiner dulleren Endstel-
lung.

Fig. 5 zeigt in einer Darstellung entsprechend Fig. 2
und 4 den Seitenbesen in einer Uber die duRere
Endstellung hinaus verlagerten Stellung.

Fig. 6  zeigt in einer Darstellung entsprechend Fig. 5
den Seitenbesen bei (iber den Totpunkt hinaus
verlagerter Haltearmanordnung und Kopp-
lungsglied verbindender Schwenkachse.

[0017] Diein Fig. 1 gezeigte Bodenreinigungsmaschi-
ne 1 in Form einer Stralenkehrmaschine hat einen (b-
lichen Grundaufbau mit einem Maschinenrahmen, an
dem die Vorderrader 2 und die Hinterrdder 3 gehaltert
sind und der eine Karosserie tragt, die u.A. die Fahrer-
kabine 4 bildet. Aufbau des Antriebs, der Ublicherweise
aus angetriebenen Blrsten bestehenden und mit einem
Unterdruck erzeugenden Gebldse zusammenarbeiten-
den Reinigungseinrichtung sowie des in der Karosserie
vorgesehenen Schmutzaufnahmebehélters
einschlieRlich der verschiedenen Filtereinrichtungen
sind ebenso bekannt wie das Anordnen von direkt mittels
eines Motor angetriebener Seitenbesen 20, 21, deren
Lage von der Bedienungsperson zwischen einer inneren
Endstellung, wie sie in Fig. 1 fir den Seitenbesen 21
gezeigt ist, und einer aulleren Endstellung einstellbar
sind, wie sie in Fig. 1 fir den Seitenbesen 20 dargestellt
ist. Insoweit sei beispielsweise auf den Aufbau der Bo-
denreinigungsmaschine Citymaster 1800 der Anmelde-
rin verwiesen.

[0018] In Fig. 1 ist durch den Pfeil A die normale Vor-
wartsverfahrrichtung der Bodenreinigungsmaschine 1
angedeutet: Dieser Pfeil A findet sich auch in den Fig. 2,
4, 5 und 6, um die Ausrichtung der verschiedenen Bau-
teile zu verdeutlichen.

[0019] Die Ausbildung und die Funktionsweisen der
Halterungen der Seitenbesen 20, 21 sind gleich, und sie
werden im Folgenden nur unter Bezugnahme auf die Hal-
terung des Seitenbesens 20 erlautert.

[0020] Vom nicht gezeigten Maschinenrahmen er-
strecken sich zwei Tragerelemente 10, 11 nach vorn tiber
den Karosseriebereich hinaus, die Teil einer Aufhangung
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fur einen Quertrager sind, der mittels dieser Aufhdngung
zwischen einer angehobenen Stellung und einer abge-
senkten Stellung verlagerbar ist. In jeder dieser Stellun-
gen ist der Quertrager im Wesentlichen unverlagerbar
gehaltenund kann daher als Teil des Maschinenrahmens
angesehen werden. Vom Quertrager erstreckt sich ein
armférmiger Abschnitt 12 seitlich nach auf3en, der einen
etwa unter 45° abgewinkelten Endbereich 12’ hat. An
diesem Endbereich sind im Abstand voneinander Halte-
platten 44’, 44" befestigt, zwischen denen eine an sich
bekannte Torsionsfederanordnung 42 aus mehreren
Kautschuk- oder Kunststoffpuffern befestigt ist. Diese
Torsionsfederanordnung ist mit zwei ein Kopplungsglied
30 bildenden, am oberen und unteren Ende der Torsi-
onsfederanordnung 42 angreifenden Kopplungsplatten
30’, 30" so verbunden, dass zwischen den Halteplatten
44’ 44" und den Kopplungsplatten 30’, 30" eine sich in
etwa mittig durch die Torsionsfederanordnung 42 er-
streckende, im Wesentlichen senkrechte Drehachse 40
gebildet wird, um die das Kopplungsglied 30 gegen die
Kraft der Torsionsfederanordnung aus einer inneren
Endstellung, in der das Kopplungsglied 30 mit Vorsprin-
gen 46 an an der Halteplatte 44’ vorgesehenen Anschla-
gen 48 (Fig. 5) anliegt (Figuren 2 und 4), bis in eine Stel-
lung verschwenkt werden kann, in der eine weitere Ver-
schwenkbewegung durch Anlage der Seitenkanten der
Kopplungsplatten 30’, 30" an Anschlagen 50 (Figuren 2
und 4) der Halteplatte 44" verhindert wird (Fig. 5).
[0021] Im Abstand von der Drehachse 40 istim aufe-
ren Endbereich des Kopplungsglieds 30 zwischen den
Kopplungsplatten 30’, 30" mittels eines eine Schwenk-
achse bildenden Schraubenbolzens 28 ein Anschlussteil
24 bezuglich dem Kopplungsglied schwenkbar gehaltert.
Dieses Anschlussteil 24 bildet zusammen mit einem um
eine horizontale Achse schwenkbar mit ihm verbunde-
nen auleren Abschnitt 22 eine Haltearmanordnung. Am
vorderem Ende des dulReren Abschnitts 22 ist in Ublicher
Weise der direkt von einem Motor antreibbare Seitenbe-
sen 20 schwenkbar befestigt, der die Form eines Teller-
besens hat. Die Haltearmanordnung 22, 24, die in eben-
falls Ublicher Weise teleskopartig ausgebildet sein kann,
um eine begrenzte Zusammendriickung infolge Stol3be-
lastungen des Seitenbesens 20 zu ermdglichen, kann
mittels eines hydraulischen Arbeitszylinders 26, der ei-
nerseits am duleren Abschnitt 22 und andererseits am
Anschlussteil 24 angelenkt ist, zwischen einer angeho-
benen Verfahrstellung und einer abgesenkten Arbeits-
stellung verschwenkt werden.

[0022] Am oberen Ende des Anschlussteils 24 ist der
Kolben eines eine Stelleinrichtung bildenden hydrauli-
schen Arbeitszylinders 32 um einen Zapfen 34 ver-
schwenkbar befestigt. Sein Zylinderteil ist um einen Zap-
fen 36 schwenkbar an einem Abschnitt 14 des Quertra-
gers angelenkt, der von der die Tragerelementen 10, 11
enthaltenden Aufhdngung gehaltenen ist, d.h. der Ar-
beitszylinder 32 ist am Maschinenrahmen angelenkt.
Diese Anlenkung liegt ndher an der Langsmittelebene
der Bodenreinigungmaschine, also weiter innen, als die
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Drehachse 40'.

[0023] Im normalen Betrieb der Bodenreinigungsma-
schine 1 kann der Seitenbesen 20 durch Verschwenken
seiner Haltearmanordnung 22, 24 mittels des Arbeitszy-
linders 32 um den Schraubenbolzen 28 zwischen einer
inneren Endstellung, die derjenigen des Seitenbesens
21 in Figur 1 entspricht, und einer duferen Endstellung
gemal Fig. 4 verlagert werden. Bei dieser Verschwenk-
bewegung durch Ausfahren des Kolbens des Arbeitszy-
linders 32 bewegt sich die Haltearmanordnung 22, 24
durch eine Zwischenstellung gemag Fig. 2 bis in die End-
stellung geman Fig. 4. Sie kann jedoch zur Bildung einer
Betriebsstellung in jeder Zwischenstellung angehalten
werden, um dann mit dem so positionierten Seitenbesen
20 den Reinigungsbetrieb durchzufiihren. Bei den Ver-
lagerungen der Haltearmanordnung 22, 24 zwischen der
inneren Endstellung und der &auferen Endstellung
schwenkt die Haltearmanordnung um die Achse 28 und
daher bezuglich dem Kopplungsglied 30, das bei diesen
Bewegungen von der Torsionsfederanordnung,42 in sei-
ner Lage gehalten wird, also keine Schwenkbewegung
um die Achse 40 und damit beztiglich dem Maschinen-
rahmen ausfihrt.

[0024] Im normalen Reinigungsbetrieb befindet sich
der Seitenbesen 20 in einer Stellung, in der er nur in
geringem Umfang oder auch gar nicht den Wirkungsbe-
reich der Reinigungseinrichtung der Bodenreinigungs-
maschine Uberdeckt, d.h. er ist bezogen auf die Mittele-
bene der Bodenreinigungsmaschine seitlich nach auRen
verschwenkt, so dass die Haltearmanordnung 22, 24 von
der Mittelebene der Bodenreinigungsmaschine schrag
nach auRen weist. Wenn daher der Seitenbesenin dieser
Stellung auf ein Hindernis trifft, wird die Haltearmanord-
nung 22, 24 - in Fig. 1 von oben gesehen - in Richtung
einer Verschwenkung im Gegenuhrzeigersinn belastet.
Da der Arbeitszylinder 32 gegen ein Ausfahren unter ei-
ner derartigen Belastung gesichert ist, erfolgt die nach-
stehend unter Bezugnahme auf die Fig. 4 bis 6 beschrie-
bene Verlagerungsbewegung auch aus jeder Zwischen-
Betriebsstellung, also auch aus einer Stellung geman
Fig. 2.

[0025] In der durch volles Ausfahren des Arbeitszylin-
ders 32 erhaltenen dufieren Endstellung des Seitenbe-
sens 20 hat sich, wie ein Vergleich der Fig. 2 und 4 zeigt,
die Schwenkachse 28, iber die die Haltearmanordnung
22, 24 mit dem Kopplungsglied 30 verbunden ist, der
Verbindungslinie von vom Zapfen 34 gebildeter Anlen-
kung des Arbeitszylinders 32 an der Haltearmanordnung
22, 24 und von Schwenkachse 40 der Schwenkverbin-
dung von Kopplungsglied 30 und armférmigem Abschnitt
12 des Maschinenrahmens angenéhert. Greift in dieser
Stellung durch Anfahren eines Hindernisses eine ent-
sprechende Belastung an, so kann die Haltearmanord-
nung 22, 24 wegen der nicht mehr vergréfRerbaren Lange
des am Maschinenrahmen gehaltenen Arbeitszylinders
32 nur noch um dessen Anlenkung 34 schwenken, d.h.
die Haltearmanordnung 22, 24 wird zu einem zweiarmi-
gen Hebel, und dessen vom Anschlussteil 24 gebildeter
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innerer Abschnitt bewirkt eine Verschwenkung des
Kopplungsglieds 30 gegen die Kraft der Torsionsfeder-
anordnung 42 um seine rahmenfeste Achse 40 und dabei
eine Verlagerung der Schwenkverbindung 28 zwischen
Kopplungsglied 30 und Haltearmanordnung 22, 24 in
Richtung auf eine durch die Verbindungslinie der Achsen
34 und 36, also die Langsachse des Arbeitszylinders 32
definierte Totstellung und ggf. iber diese Totstellung hin-
aus bis in eine Stellung geman Fig. 6. Dabei erfolgt auch
eine Verschwenkung des Arbeitszylinders um die ma-
schinenfeste Achse 36. Wie bereits erwahnt, wird diese
Verlagerung des Kopplungsglieds 30 und damit der Hal-
tearmanordnung 22 einschlief3lich Seitenbesen 20 durch
die Anlage des Kopplungsglieds 30 an den Anschlagen
50 der Halteplatten 44’, 44" begrenzt.

[0026] Bei der Verlagerung der Haltearmanordnung
22, 24 um die Anlenkung 34 des Arbeitszylinders 32 er-
folgt somit, wie ein Vergleich der Figuren 4, 5 und 6 zeigt,
eine Bewegung der Schwenkverbindung 28 von Kopp-
lungsglied 30 und Anschlussteil 24 der Haltearmanord-
nung 22, 24 in eine Richtung entgegen der Verlagerungs-
bewegung des duflieren Abschnitts 22 der Haltearman-
ordnung 22, 24 und des Seitenbesens 20 und damit weg
vom vorderen Randbereich der Karosserie der Boden-
reinigungsmaschine 1, dem sich der duflere Abschnitt
22 der Haltearmanordnung 22, 24 und der Seitenbesen
20 bei dieser Bewegung anndhern. Darlber hinaus be-
wegt sich die Schwenkverbindung 28 in Richtung auf die
Langsmittelebene der Bodenreinigungsmaschine zu,
wodurch auch der Seitenbesen 20 nach innen gezogen
wird und dadurch in einzelnen Fallen an einem verhalt-
nismafig weit aulen angreifenden Hindernis vorbeiglei-
ten kann. Da sich nur der dufRere Abschnitt 22 der Hal-
tearmanordnung 22, 24 dem vorderen seitlichen Karos-
seriebereich der Bodenreinigungsmaschine 1 annahert,
kann ein verhaltnismaRig groRer Bereich Uberstrichen
werden, bevor die Verlagerungsbewegung begrenzt
werden muss. Dadurch wird der Bedienungsperson eine
verlangerte Zeitspanne zur Reaktion auf das Anfahren
eines Hindernisses gegeben.

[0027] Die Ruckfiihrung der Haltearmanordnung 22,
24 einschlieBlich Seitenbesen 20 aus der Stellung ge-
mal Fig. 6 in die Stellung gemal Fig. 4 muss von der
Bedienungsperson von Hand vorgenommen werden,
wahrend fiir die Ruckfiihrung aus der Stellung gemaf
Fig. 5 die Riickstellkraft der Torsionsfederanordnung 42
ausreicht.

Patentanspriiche

1. Uber den zu reinigenden Boden verfahrbare Boden-
reinigungsmaschine mit einer Reinigungseinrich-
tung zur Aufnahme von Schmutz vom Boden sowie
mit mindestens einem drehend antreibbaren Seiten-
besen (20; 21) zur Férderung von Schmutz in den
Aufnahmebereich der Reinigungseinrichtung, der
an einer Haltearmanordnung (22, 24) gehaltert ist,
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die schwenkbar an einem lber eine Schwenkverbin-
dung mit dem Maschinenrahmen (10, 11, 12, 14)
verbundenen, im normalen Betrieb in einer Aus-
gangsstellung gehaltenen Kopplungsglied (30) an-
gebracht ist und an der eine Stelleinrichtung (32)
zum Positionieren der Haltearmanordnung (22, 24)
zwischen einer inneren Endstellung und einer auf3e-
ren Endstellung beziiglich dem Maschinenrahmen
(10, 11, 12, 14) angreift, um die Haltearmanordnung
(22, 24) in eine Betriebsstellung zu bringen, in der
sich der Seitenbesen (20) in einer gewlinschten seit-
lichen Stellung bezlglich dem Wirkungsbereich der
Reinigungseinrichtung befindet, wobei die Haltear-
manordnung (22, 24) beim Auftreffen des Seitenbe-
sens (20) auf ein Hindernis unter Verlagerung des
Kopplungsglieds (30) aus seiner Ausgangsstellung
aus der Betriebsstellung verlagerbar ist, wobei die
Stelleinrichtung (32) an einem rahmenfesten Punkt
(36), der ndher zur Langsmittelebene der Bodenrei-
nigungsmaschine als die Schwenkungsverbindung
des Kopplungsglieds (30) mit dem Maschinenrah-
men (10, 11, 12, 14) liegt, gehaltert ist, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Haltearmanordnung (22,
24) zumindest beim Verschwenken Uber ihre dulRere
Endstellung hinaus um die Anlenkung (34) der Stell-
einrichtung (32) und diese um den sie mit dem Ma-
schinenrahmen (10, 11, 12, 14) koppelndenrahmen-
festen Punkt (36) schwenkt, wodurch die Haltear-
manordnung (22, 24) und Kopplungsglied (30) ver-
bindende Schwenkachse (28) entgegengesetzt zur
Richtung der Verlagerungsbewegung des den Sei-
tenbesen (20) tragenden Endes der Haltearmanord-
nung (22, 24) verlagert wird.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Haltearmanord-
nung (22, 24) in eine gewlinschte Betriebsstellung
im Bereich zwischen den beiden Endstellungen po-
sitionierbar ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Stelleinrich-
tung ein Arbeitszylinder (32) ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass der Arbeitszylinder
ein hydraulischer Arbeitszylinder (32) ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das
Kopplungsglied (30) gegen Federkraft aus seiner
Ausgangsstellung verschwenkt wird.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass die Federkraft von
einer im Bereich der das Kopplungsglied (30) und
den Maschinenrahmen (10, 11, 12 14) verbindenden
Schwenkachse (40) angreifenden Feder (42) er-
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zeugt wird.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Feder von einer
Torsionsfederanordnung (42) gebildet ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die
Haltearmanordnung (22, 24) und Kopplungsglied
(30) verbindende Schwenkachse (28) Uber den
durch die Verbindungslinie von Anlenkung (34) der
Stelleinrichtung (32) und deren rahmenfesten Punkt
(36) definierten Totpunkt hinaus verlagerbar ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der
Verlagerungsbereich des Kopplungsglieds (30)
durch mit diesem zusammenwirkende Anschlage
(48; 50) begrenzt ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass die
Haltearmanordnung (22, 24) teleskopférmig ausge-
bildet und gegen Federdruck zusammendriickbar
ist.

Claims

Floor cleaning machine which can be driven over the
floor to be cleaned with a cleaning device for picking
up dirt from the floor and with at least one rotary
driven side brush (20; 21) for conveying dirt into the
pick-up section of the cleaning device, which pick-
up section is secured onto a holding arm arrange-
ment (22, 24), which is attached pivotably onto a
coupling member (30) connected via a pivot connec-
tion to the machine frame (10, 11, 12, 14) and held
in a starting position in normal operation, and to
which holding arm arrangement an adjusting device
(32) connects for positioning the holding arm ar-
rangement (22, 24) between an inner end position
and an outer end position with respect to the machine
frame (10, 11, 12, 14), in order to move the holding
arm arrangement (22, 24) into an operating position,
in which the side brush (20) is located in a desired
lateral position with respect to the effective range of
the cleaning device, whereby the holding arm ar-
rangement (22, 24) can be displaced when the side
brush (20) hits an obstacle with the displacement of
the coupling member (30) out of its starting position
from the operating position, whereby the adjusting
device (32) is secured onto a frame-anchored point
(36), which is closer to the longitudinal middle plane
of the floor cleaning machine than the pivot connec-
tion of the coupling member (30) with the machine
frame (10, 11, 12, 14), characterised in that the
holding arm arrangement (22, 24) pivots at least on
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pivoting beyond its outer end position about the link-
age (34) of the adjusting device (32) and pivots the
latter about the frame-anchored point (36) coupling
it to the machine frame (10, 11, 12, 14), whereby the
pivot axis (28) connecting the holding arm arrange-
ment (22, 24) and coupling member (30) is moved
opposite the direction of the displacement move-
ment of the end of the holding arm arrangement (22,
24) supporting the side brush (20).

Floor cleaning machine according to claim 1, char-
acterised in that the holding arm arrangement (22,
24) can be positioned in a desired operating position
in the area between the two end positions.

Floor cleaning machine according to claim 1 or 2,
characterised in that the adjusting device is awork-
ing cylinder (32).

Floor cleaning machine according to claim 3, char-
acterised in that the working cylinder is a hydraulic
working cylinder (32).

Floor cleaning machine according to any one of
claims 1 to 5, characterised in that the coupling
member (30) is pivoted against spring force out of
its initial position.

Floor cleaning machine according to claim 5, char-
acterised in that the spring force is produced by a
spring (42) engaging in the region of the pivot axis
(40) connecting the coupling member (30) and the
machine frame (10, 11, 12, 14).

Floor cleaning machine according to claim 6, char-
acterised in that the spring is formed by a torsion
spring arrangement (42).

Floor cleaning machine according to any one of
claims 1 to 7, characterised in that the pivot axis
(28) connecting the holding arm arrangement (22,
24) and coupling member (30) can be displaced be-
yond the dead centre defined by the connecting line
of the linkage (34) of the adjusting device (32) and
its frame-anchored point (36).

Floor cleaning machine according to any one of
claims 1 to 8, characterised in that the displace-
ment area of the coupling member (30) is delimited
by stops (48; 50) cooperating with the latter.

Floor cleaning machine according to any one of
claims 110 9, characterised in that the holding arm
arrangement (22, 24) is designed to be telescopic
and compressible against spring pressure.
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Revendications

Machine de nettoyage de sols qui se déplace sur le
sol a nettoyer, comprenant un dispositif de nettoyage
pour ramasser les saletés du sol ainsi qu’au moins
un balai latéral (20 ; 21) qui peut étre entrainé en
rotation pour acheminer les saletés dans la zone de
ramassage du dispositif de nettoyage, qui est sup-
portée sur un ensemble de bras de support (22, 24),
qui est monté a pivotement sur un élément de cou-
plage (30) relié au chassis (10, 11, 12, 14) de la
machine via un joint de pivotement et supporté en
position de départ en fonctionnement normal et sur
lequel s’engage un dispositif de réglage (32) pour
positionner 'ensemble de support (22, 24) entre une
position d’extrémité interne et une position d’extré-
mité externe par rapport au chassis (10, 11, 12, 14)
de la machine, pour amener I'ensemble de support
(22, 24) en position de fonctionnement, dans laquelle
le balai latéral (20) se trouve dans une position laté-
rale souhaitée par rapport a la zone d’action du dis-
positif de nettoyage, dans laquelle I'ensemble de
support (22, 24) peut étre décalé de la position de
fonctionnement, lors de I'impact du balai latéral (20)
sur un obstacle, par décalage de I'élément de cou-
plage (30) de sa position de départ, dans laquelle le
dispositif de réglage (32) est supporté en un point
(36) fixé au chassis, qui est plus proche du plan cen-
tral longitudinal de la machine de nettoyage de sols
que le joint de pivotement de I'élément de couplage
(30) avec le chassis (10, 11, 12, 14) de la machine,
caractérisée en ce que 'ensemble de support (22,
24) pivote, au moins lors du pivotement via sa posi-
tion d’extrémité externe autour de I'articulation (34)
dudispositif de réglage (32) et celui-ci autour du point
(36) fixé au chassis, qui le couple au chassis (10,
11, 12, 14) de la machine, si bien que I'axe pivot (28)
reliant 'ensemble de support (22, 24) et I'élément
de couplage (30) est décalé a 'opposé du sens du
mouvement de décalage de I'extrémité de 'ensem-
ble de support (22, 24) portant le balai latéral (20).

Machine de nettoyage de sols selon la revendication
1, caractérisée en ce que I'ensemble de support
(22, 24) peut étre positionné dans une position de
fonctionnement souhaitée dans la zone entre les
deux positions d’extrémité.

Machine de nettoyage de sols selon la revendication
1 ou 2, caractérisée en ce que le dispositif de ré-
glage est un vérin (32).

Machine de nettoyage de sols selon la revendication
3, caractérisée en ce que le vérin est un vérin hy-
draulique (32).

Machine de nettoyage de sols selon I'une quelcon-
que des revendications 1 a 5, caractérisée en ce
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que I'élément de couplage (30) est soumis a un pi-
votement depuis sa position de départ a I'encontre
d’une force élastique.

Machine de nettoyage de sols selon la revendication
5, caractérisée en ce que la force élastique est pro-
duite par un ressort (42) s’engageant dans la zone
de I'axe pivot (40) reliant I'élément de couplage (30)
et le chassis (10, 11, 12, 14) de la machine.

Machine de nettoyage de sols selon la revendication
6, caractérisée en ce que le ressort se présente
sous la forme d’un ressort a torsion (42).

Machine de nettoyage de sols selon I'une quelcon-
que des revendications 1 a 7, caractérisée en ce
que l'axe pivot (28) reliant 'ensemble de support
(22, 24) et I'élément de couplage (30) peut étre dé-
calé hors du point mort défini par la ligne de liaison
de larticulation (34) du dispositif de réglage (32) et
de son point (36) fixé au chassis.

Machine de nettoyage de sols selon I'une quelcon-
que des revendications 1 a 8, caractérisée en ce
que la zone de décalage de I'élément de couplage
(30) est délimitée par des butées (48 ; 50) coopérant
avec celui-ci.

Machine de nettoyage de sols selon I'une quelcon-
que des revendications 1 a 9, caractérisée en ce
que I'ensemble de support (22, 24) a une forme té-
lescopique et peut étre comprimé a I'encontre d’'une
pression élastique.
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