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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Bodenreinigungsma-
schine, umfassend ein Fahrgestell, mindestens eine
Kehrwalze, welche an dem Fahrgestell gehalten ist, eine
Einstelleinrichtung zur Einstellung einer Position der min-
destens einen Kehrwalze relativ zu einem zu reinigenden
Boden, eine Sensoreinrichtung, welche eine oder meh-
rere GrofRen ermittelt, die die relative Position der min-
destens einen Kehrwalze zu dem zu reinigenden Boden
charakterisieren, und eine Steuerungseinrichtung, wel-
chedie relative Position der mindestens einen Kehrwalze
zu dem zu reinigenden Boden steuert und/oder regelt,
wobei die mindestens eine Kehrwalze liber eine Schwin-
geneinrichtung an dem Fahrgestell gehalten ist, die Ein-
stelleinrichtung auf die Schwingeneinrichtung wirkt, wo-
bei eine Position der mindestens einen Kehrwalze relativ
zu dem zu reinigenden Boden lber eine Schwenkstel-
lung der oder an der Schwingeneinrichtung eingestellt
ist, und die Sensoreinrichtung der Schwingeneinrichtung
zugeordnetistund eine Bodenberiihrung der mindestens
einen Kehrwalze Uber die Schwingeneinrichtung erfasst.
[0002] Weiterhin betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Einstellung der Position einer Kehrwalze an einer Bo-
denreinigungsmaschine.

[0003] Aus der WO 2011/09599 A1 ist eine Kehrma-
schine bekannt, welche eine drehend antreibbare Kehr-
bulrste und einen Kehrgutbehalter sowie ein Sauggebla-
se umfasst, wobei das Sauggeblase Uber einen Saug-
kanal und einen Absaugschacht mit der Kehrbirste in
Strémungsverbindung steht.

[0004] Aus der EP 0 526 907 B1 ist eine Vorrichtung
zur Einstellung einer vorgewahlten Kehrspiegelbreite ei-
nes um eine Achse drehbaren Walzenbesens zur Reini-
gung von Oberflachen, wie StralRen, Rollfelder oder der-
gleichen, mit einer Verstelleinrichtung fir den Abstand
zwischen der Achse und der zu reinigenden Oberflache
zur Einstellung des Kehrspiegels, wobei eine Sensorein-
richtung zur Erfassung des Walzendurchmessers vorge-
sehen ist, die einen Kontakt mit der Mantelflache des
Walzenbesens bringbaren Testkdrper umfasst, sowie
mit einer zwischen der Sensoreinrichtung und der Ver-
stelleinrichtung angeordneten Mess- und Steuervorrich-
tung, mittels welcher der Kehrspiegel des Walzenbesens
Uberdie Verstelleinrichtung in Abhangigkeit des Walzen-
durchmessers einstellbar ist. Eine Messeinrichtung ist
zur Ermittlung des tatsachlichen Ist-Abstands zwischen
der Achse und der zu reinigenden Oberflache vorgese-
hen. Weiterhinist eine Regelanordnung vorgesehen zum
Vergleich des Soll-Abstands mit einem Ist-Abstand und
zur Erzeugung einer EinstellgroRe des Abstands der
Achse auf dem Soll-Abstand.

[0005] Aus der GB 695,207 ist eine Vorrichtung zur
Kontrolle des Drucks einer Birste einer StraBenkehrma-
schine gegen einen Untergrund bekannt.

[0006] Aus der EP 0 910 981 A1 ist ein Blrstenkopf-
positioniersystem bekannt.

[0007] BeieinerBodenreinigungsmaschine undinsbe-
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sondere Kehrmaschine wird eine walzenférmige Kehr-
walze auf den Boden aufgesetzt. Der Kehrspiegel ist da-
bei die Kontaktflaiche zwischen der Kehrwalze und der
zu reinigenden Oberflache und ist ein MaB fur die Ar-
beitsflache beim Kehrvorgang. Bei unterschiedlichen An-
wendungsfallen kénnen unterschiedliche Kehrspiegel
sinnvoll sein.

[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Bodenreinigungsmaschine der eingangs genannten Art
bereitzustellen, mittels welcher sich auf einfache Weise
die Position der mindestens einen Kehrwalze relativ zu
dem zu reinigenden Boden einstellen I&sst.

[0009] Diese Aufgabe wird bei der eingangs genann-
ten Bodenreinigungsmaschine erfindungsgemafl da-
durch geldst, dass die Einstelleinrichtung einen Aktuator
mitmindestens einem beweglichen Aktuatorelementum-
fasst, welches an die Schwingeneinrichtung angelenkt
ist und dass das mindestens eine Aktuatorelement und
die Schwingeneinrichtung Uber eine Drehschiebefiih-
rung verbunden sind, wobei zur Einstellung einer Positi-
on der mindestens einen Kehrwalze eine Schwenkstel-
lung der oder an der Schwingeneinrichtung einstellbar
ist, und bei Bodenberiihrung der mindestens einen Kehr-
walze eine Verschiebung an der Drehschiebefiihrung
durchfihrbar ist.

[0010] Beidererfindungsgemaflen Ldsunglassen sich
unterschiedliche Kehrspiegel definiert auf einfache Wei-
se einstellen und insbesondere auch automatisch ein-
stellen. Uber eine Schwenkposition der oder an der
Schwingeneinrichtung wird die Position der mindestens
einen Kehrwalze zu dem Boden eingestellt und damit
auch der Kehrspiegel eingestellt.

[0011] Der Durchmesser von Kehrwalzen andert sich
in deren Betrieb aufgrund Verschleill. Grundsatzlich soll-
te deshalb zur definierten Einstellung beziehungsweise
Beibehaltung eines Kehrspiegels auch der aktuelle
Durchmesser der mindestens einen Kehrwalze erfasst
werden. Bei der erfindungsgemafRen Losung wird eine
Reaktion der Schwingeneinrichtung bei Bodenberiih-
rung der Kehrwalze Uber die Sensoreinrichtung erfasst.
Dadurch l&sst sich auf einfache Weise der Durchmesser
der mindestens einen Kehrwalze ermitteln und dadurch
wiederum lasstsich ein definierter Kehrspiegel einstellen
beziehungsweise beibehalten, auch wenn ein Kehrwal-
zenverschleil} auftritt.

[0012] Die Anzahl der Stellglieder und Sensoren lasst
sich minimieren. Insbesondere reicht ein Stellglied tber
die Einstelleinrichtung und ein Sensorelement tber die
Sensoreinrichtung aus, um den Kehrspiegel einzustellen
beziehungsweise auch um unterschiedliche Kehrspiegel
einzustellen.

[0013] Da die Bodenberiihrung Uiber eine Reaktion an
der Schwingeneinrichtung ermittelt wird, kann der Kehr-
walzendurchmesser beriihrungslos bestimmt werden.
[0014] Die Einstelleinrichtung umfasst einen Aktuator
mit mindestens einem beweglichen Aktuatorelement,
welches an die Schwingeneinrichtung angelenkt ist. Der
Aktuator ist ein Stellglied fir die Einstellung einer be-
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stimmten Héhenposition der mindestens einen Kehrwal-
ze zu dem zu reinigenden Boden und ist damit ein Stell-
glied zur Einstellung eines Kehrspiegels. Der Aktuator
bewirkt eine Einstellung einer Schwenkstellung an der
Schwingeneinrichtung oder der Schwingeneinrichtung
als Ganzes. Es ergibt sich dadurch ein einfacher kon-
struktiver Aufbau.

[0015] Das mindestens eine Aktuatorelement und die
Schwingeneinrichtung sind Uber eine Drehschiebefiih-
rung verbunden, wobei zur Einstellung einer Position der
mindestens einen Kehrwalze eine Schwenkstellung der
oder an der Schwingeneinrichtung einstellbar ist, und bei
Bodenberiihrung der mindestens einen Kehrwalze eine
Verschiebung an der Drehschiebeflihrung durchfiihrbar
ist. Es lasst sich dadurch auf einfache Weise eine Posi-
tion einstellen und auch eine Bodenberihrung erkennen.
[0016] Insbesondere ist der mindestens einen Kehr-
walze ein Drehantrieb fir einen Kehrbetrieb zugeordnet,
wobei insbesondere eine Drehachse der mindestens ei-
nen Kehrwalze mindestens nédherungsweise parallel zu
dem zu reinigenden Boden ist. Dadurch ergibt sich ein
effektiver Kehrvorgang.

[0017] Beieinem Ausfliihrungsbeispiel ist die mindes-
tens eine Kehrwalze um eine Schwenkachse schwenk-
bar an dem Fahrgestell gehalten, wobei insbesondere
die Schwenkachse mindestens naherungsweise parallel
zu einer Drehachse der mindestens einen Kehrwalze ist.
Die Schwingeneinrichtung bewirkt die schwenkbare Fi-
xierung der mindestens einen Kehrwalze an dem Fahr-
gestell. Uber Einstellung einer bestimmten Schwenkpo-
sition lasst sich auf einfache Weise eine Hohenposition
der mindestens einen Kehrwalze relativ zu dem Fahrge-
stell beziehungsweise zu dem Boden einstellen und da-
durch lasst sich der Kehrspiegel einstellen. Es lassen
sich so auf einfache Weise unterschiedliche Kehrspiegel
definiert einstellen und auch automatisch einstellen.
[0018] Gunstig ist es, wenn an dem Fahrgestell ein
Kehrwalzengehause angeordnet ist, welches zu dem zu
reinigenden Boden hin offen ist und in welchem die min-
destens eine Kehrwalze positioniert ist. Uber das Kehr-
walzengehause wird ein restlicher Teil der Bodenreini-
gungsmaschine vor Schmutzansammlung geschitzt.
Das Kehrwalzengehause kann selber dazu genutzt wer-
den, um konstruktive Teile einer entsprechenden Kehr-
walzeneinheit zu fixieren.

[0019] Beieinem Ausfliihrungsbeispiel ist die Einstell-
einrichtung an dem Kehrwalzengeh&use fixiert und/oder
abgestuitzt. Es ergibt sich dadurch ein kompakter Aufbau
der entsprechenden Kehrwalzeneinheit.

[0020] Es kann vorgesehen sein, dass das Kehrwal-
zengehause an gegeniiberliegenden Stirnseiten Offnun-
gen aufweist, durch welche Anlenkelemente der Schwin-
geneinrichtung durchgetaucht sind und die mindestens
eine Kehrwalze halten. Dadurch Iasst sich auf einfache
Weise die mindestens eine Kehrwalze "geschitzt" in ei-
nem Innenraum des Kehrwalzengehauses positionieren,
und es lasst sich auf einfache Weise eine Positionierung
der mindestens einen Kehrwalze relativ zu dem zu rei-
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nigenden Boden definiert einstellen.

[0021] Insbesondere ist es vorteilhaft, wenn das min-
destens eine Aktuatorelement linear verschieblich ist.
Dadurch Iasst sich auf einfache Weise uber einen Line-
arantrieb, welcher beispielsweise ein hydraulischer,
pneumatischer oder elektromotorischer Antrieb ist, eine
Schwenkstellung der mindestens einen Kehrwalze tber
die Schwingeneinrichtung einstellen und festlegen.
[0022] Gunstigerweise ist dem Aktuator eine Positi-
onsmesseinrichtung zugeordnet, welche eine Position
des mindestens einen Aktuatorelements ermittelt, wobei
insbesondere die Positionsmesseinrichtung signalwirk-
sam mit der Steuerungseinrichtung verbunden ist. Uber
die Positionsmesseinrichtung erhalt man ein MaR fir ei-
ne Schwenkstellung an der Schwingeneinrichtung. Es
kann dadurch auf einfache Weise im Zusammenhang
mit der Sensoreinrichtung ein aktueller Durchmesser der
mindestens einen Kehrwalze ermittelt werden und es
lasst sich eine definierte Einstellung einer Position der
Kehrwalze relativ zu dem Fahrgestell erreichen.

[0023] Guinstigerweise umfasst die Steuerungsein-
richtung eine Durchmesserbestimmungseinrichtung fir
die mindestens eine Kehrwalze, welche mittels einer
durch die Positionsmesseinrichtung gemessenen Posi-
tion an einem Aktuator bei Bodenberiihrung der mindes-
tens einen Kehrwalze deren Durchmesser ermittelt. Die
Bodenberiihrung lasst sich tber die Sensoreinrichtung
erkennen. Wenn dann bei Bodenberihrung liber die Po-
sitionsmesseinrichtung bereitgestellte Signale genutzt
werden, dann Iasst sich der Durchmesser berlihrungslos
(beziiglich Abtastung der mindestens einen Kehrwalze)
ermitteln. Dadurch wiederum Iasst sich auf einfache und
definierte Weise auch bei Verschlei der mindestens ei-
nen Kehrwalze ein definierter Kehrspiegel einstellen und
auch beibehalten.

[0024] Es ist glinstig, wenn die Steuerungseinrichtung
eine Meldeeinrichtung umfasst, welche ein Meldesignal
bereitstellt, wenn der ermittelte Durchmesser der min-
destens einen Kehrwalze unter einem Schwellenwert
liegt. Dadurch kann einem Bediener der Bodenreini-
gungsmaschine ein Meldesignal bereitgestellt werden,
dass die mindestens eine Kehrwalze ausgetauscht wer-
den muss.

[0025] Bei einem konstruktiv glinstigen Ausfiihrungs-
beispiel umfasst die Sensoreinrichtung einen Schalter
oder ist ein Schalter, welcher bei Bodenberiihrung der
mindestens einen Kehrwalze ein Schaltsignal bereit-
stellt. Es kann dann auf einfache Weise der Durchmesser
der mindestens einen Kehrwalze ermittelt werden.
[0026] Insbesondere ist dann die Sensoreinrichtung
der Drehschiebeflihrung zugeordnet und die Sensorein-
richtung prift auf Verschiebung an der Drehschiebefiih-
rung. Dadurch lasst sich auf einfache Weise ein Boden-
kontakt erkennen, wobei dann wiederum auf einfache
Weise der Durchmesser der mindestens einen Kehrwal-
ze auch bei Verschlei bestimmbar ist.

[0027] Es kannvorgesehen sein, dass die Schwingen-
einrichtung ein Hebelelement umfasst, welches relativ
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zu dem Fahrgestell schwenkbar ist, und auf welches die
Einstelleinrichtung wirkt. Dadurch I&sst sich auf einfache
Weise die Position der mindestens einen Kehrwalze re-
lativ zu dem zu reinigenden Boden einstellen und insbe-
sondere lasst sich ein Kehrspiegel einstellen.

[0028] Insbesondereliegteine Schwenkachse des He-
belelements mindestens naherungsweise parallel zu ei-
ner Drehachse der mindestens einen Kehrwalze. Da-
durch wird ein flachiges Aufliegen der mindestens einen
Kehrwalze auf dem zu reinigenden Boden erreicht.
[0029] Bei einer Ausfihrungsform ist das mindestens
eine Aktuatorelement der Einstelleinrichtung an das He-
belelement angelenkt und insbesondere Uber eine Dreh-
schiebefiihrung angelenkt. Dadurch kann eine Schwen-
kung an der Schwingeneinrichtung bewirkt werden und
es lasst sich auch auf einfache Weise eine Bodenberih-
rung erkennen.

[0030] Durch die Drehschiebefiihrung ist bei Boden-
beriihrung der mindestens einen Kehrwalze eine relative
Verschiebung zwischen dem mindestens einen Aktua-
torelement und dem Hebelelement an einem Anlenkbe-
reich durchfihrbar. Diese Verschiebung lasst sich wie-
derum durch die Sensoreinrichtung detektieren und es
lasst sich beispielsweise ein Schaltsignal bereitstellen.
Dies erméglicht eine einfache und insbesondere berih-
rungslose Durchmesserbestimmung der mindestens ei-
nen Kehrwalze.

[0031] Die Sensoreinrichtung tberwacht eine relative
Verschiebung zwischen Hebelelement und dem mindes-
tens einen Aktuatorelement im Anlenkbereich. Es kann
dadurch unter Minimierung einer Anzahl der Bauteile auf
einfache Weise eine Durchmesserbestimmung erfolgen.
[0032] BeieinerAusfihrungsform weistdie Drehschie-
befiihrung eine Aufnahme fiir ein Verbindungselement
zwischen dem mindestens einen Aktuatorelement und
dem Hebelelement auf, wobei das Verbindungselement
in der Aufnahme schwenkbar und verschieblich ist. Da-
durch lasst sich auf einfache Weise eine Schwenkbeta-
tigung des Hebelelements und damit der Schwingenein-
richtung mittels des Aktuatorelements (und beispielswei-
se einer linearen Verschiebung des Aktuatorelements)
erreichen. Ferner lasst sich eine Bodenberiihrung der
mindestens einen Kehrwalze aufgrund der entsprechen-
den Auftriebskraft erreichen.

[0033] Bei einer fertigungstechnisch giinstigen Aus-
fuhrungsform ist die Aufnahme als Langloch ausgebildet
oder umfasst ein oder mehrere Langlécher. Dadurch
lasst sich auf einfache Weise eine Drehschiebefliihrung
realisieren.

[0034] Ginstig ist es, wenn das Verbindungselement
federbelastet ist. Dadurch ist beispielsweise eine be-
stimmte Auftriebskraft nétig, damit Gberhaupt eine Ver-
schiebung an der Drehschiebeflihrung erfolgen kann.
[0035] Ginstigerweise ist eine Federeinrichtung vor-
gesehen, welche an dem Verbindungselement und an
dem Hebelelement angelenkt ist. Diese Federeinrich-
tung kann dazu verwendet werden, ein "Aufschwimmen"
in der Aufnahme zu erleichtern. Grundséatzlich muss fur
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ein Aufschwimmen, das heil}t eine Verschiebung des
Verbindungselements in der Aufnahme, die vollstandige
Gewichtskraft der Kehrwalze Uberwunden werden.
Durch Vorsehen einer Federeinrichtung (welche insbe-
sondere eine oder mehrere Zugfedern aufweist), kann
die notwendige Kraft verringert werden, die flr ein "Auf-
schwimmen" erforderlich ist, das heil3t die entsprechen-
de Kraft ist dann kleiner als die Gewichtskraft der min-
destens einen Kehrwalze und entspricht mindestens na-
herungsweise der Differenz der Gewichtskraft der min-
destens einen Kehrwalze und der Federkraft. Die Feder-
einrichtung unterstiitzt also gewissermallen den
"Schwebezustand" der mindestens einen Kehrwalze.
Durch die Federeinrichtung wird auch eine Dampfungs-
wirkung zumindest fiir einen oder mehrere bestimmte
Kehrspiegel erreicht, so dass Schwingungen der min-
destens einen Kehrwalze, die beim Betrieb relativ zu dem
Fahrgestell auftreten, ddmpfbar sind.

[0036] Gunstig ist es, wenn die Drehschiebefiihrung
einen einem ersten Anschlag gegenlberliegenden zwei-
ten Anschlag aufweist, wobei bei Bodenberiihrung der
mindestens einen Kehrwalze das Verbindungselement
mit Unterstltzung der Federkraft der Federeinrichtung
zwischen dem ersten Anschlag und dem zweiten An-
schlag verschieblich ist. Der erste Anschlag und der
zweite Anschlag begrenzen die Verschieblichkeit des
Verbindungselements in der Aufnahme. Insbesondere
dient der erste Anschlag dazu, wenn das Verbindungs-
element an ihm anliegt, um eine definierte Schwenkpo-
sition der mindestens einen Kehrwalze zu dem Fahrge-
stell einzustellen. Bei Bodenberiihrung der mindestens
einen Kehrwalze erfolgt ein Aufschwimmen der mindes-
tens einen Kehrwalze, wobei dadurch das Verbindungs-
element von dem ersten Anschlag in Richtung des zwei-
ten Anschlags verschieblich ist. Der zweite Anschlag be-
grenzt diese Verschiebungsbewegung. Das Herausbe-
wegen des Verbindungselements aus dem ersten An-
schlag ist detektierbar. Durch die Federeinrichtung wird
diese Herausbewegung derart unterstitzt, dass insbe-
sondere die zu einer Herausbewegung notwendige Kraft
nicht die volle Gewichtskraft der mindestens einen Kehr-
walze sein muss.

[0037] Insbesondere stellt die Sensoreinrichtung bei
Position des Verbindungselements an oder in der Nahe
des zweiten Anschlags und insbesondere bei Positionie-
rung an einer oder mehreren bestimmten Positionen ein
Schaltsignal bereit. Dieses Schaltsignal kann in Verbin-
dung mit einem gemessenen Messsignal fir die Position
des mindestens einen Aktuatorelements dazu genutzt
werden, den Durchmesser der mindestens einen Kehr-
walze zu berechnen.

[0038] BeieinerAusflihrungsform umfasstdie Schwin-
geneinrichtung beabstandete Halter, zwischen welchen
die mindestens eine Kehrwalze gehaltenist. Diese Halter
lassen sich Uber die Schwingeneinrichtung verschwen-
ken, um eine Position der mindestens einen Kehrwalze
zudem zu reinigenden Boden festzulegen und insbeson-
dere einstellbar festzulegen.
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[0039] Beispielsweise sitzen die Halter an einer Stan-
ge, an welcher das Hebelelement angeordnet ist. Da-
durch Iasst sich auf einfache Weise uber eine Schwenk-
positionierung der mindestens einen Kehrwalze deren
Position relativ zu dem zu reinigenden Boden einstellen
und festlegen.

[0040] Vorzugsweise ist die Stange translationsfest
und schwenkbar relativ zu dem Fahrgestell, wobei eine
Schwenkbetatigung des Hebelelements die Schwen-
kung der Stange bewirkt. Es ergibt sich dadurch ein kon-
struktiv einfacher Aufbau.

[0041] Insbesondere sind ein oder mehrere unter-
schiedliche Kehrspiegel der mindestens einen Kehrwal-
ze einstellbar. Dadurch ergibt sich eine hohe Variabilitat
fur die Bodenreinigungsmaschine.

[0042] Die Bodenreinigungsmaschine ist insbesonde-
re eine Kehrmaschine und dabei insbesondere selbst-
fahrend ausgebildet und beispielsweise ausgebildet als
Aufsitzmaschine.

[0043] Der Erfindung liegt ferner die Aufgabe zugrun-
de, ein Verfahren der eingangs genannten Art bereitzu-
stellen, welches auf konstruktiv einfache Weise realisier-
bar ist.

[0044] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
geldst, dass die Kehrwalze an einer Schwingeneinrich-
tung gehalten ist, wobei eine Schwenkposition der oder
an der Schwingeneinrichtung eine Position der Kehrwal-
ze relativ zu dem zu reinigenden Boden bestimmt, dass
eine Schwenkposition an der Schwingeneinrichtung tiber
einen Aktuator eingestellt wird, dass eine Bodenberiih-
rung der Kehrwalze (iber eine Sensoreinrichtung an der
Schwingeneinrichtung ermittelt wird, und bei Bodenbe-
rihrung der Kehrwalze eine Position am Aktuator ge-
messen wird, und dass der Aktuator an der Schwingen-
einrichtung Uber eine Drehschiebeflihrung angelenkt
wird, wobei Uber den Drehfiihrungsteil der Drehschiebe-
fuhrung der Aktuator eine Schwenkbewegung der oder
an der Schwingeneinrichtung bewirkt und Uber den
Schiebeteil der Drehschiebeflihrung eine Bodenberiih-
rung der Kehrwalze detektiert wird.

[0045] Das erfindungsgemalfie Verfahren weist die be-
reits im Zusammenhang mit der erfindungsgemaRen Bo-
denreinigungsmaschine erlauterte Vorteile auf.

[0046] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen wurden
ebenfalls bereits im Zusammenhang mit der erfindungs-
gemalen Bodenreinigungsmaschine erlautert.

[0047] Das erfindungsgemafie Verfahren istan der er-
findungsgemafRen Bodenreinigungsmaschine durch-
fuhrbar beziehungsweise die erfindungsgeméfie Boden-
reinigungsmaschine lasst sich mit dem erfindungsgema-
Ren Verfahren betreiben.

[0048] Insbesondere wird ein Durchmesser der Kehr-
walze aus der gemessenen Position am Aktuator bei Bo-
denberlihrung der Kehrwalze berechnet. Es lasst sich
dadurch auf einfache Weise und beziglich der Kehrwal-
ze bertihrungsfrei deren Durchmesser bestimmen.
[0049] Insbesondere wird dann bei bekanntem Durch-
messer Uber den Aktuator ein vorgegebener Kehrspiegel
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eingestellt.

[0050] Esistglnstig, wenn die Sensoreinrichtung eine
GroRe an der Schwingeneinrichtung ermittelt, welche ei-
nen Auftrieb der Kehrwalze bei Bodenberihrung charak-
terisiert. Dadurch lasst sich auf einfache Weise ein
Durchmesser der Kehrwalze auch bei deren Verschleily
ermitteln, ohne dass die Kehrwalze beispielsweise iber
Taster oder dergleichen abgetastet werden muss.
[0051] Insbesondere erfolgt bei Bodenberiihrung der
Kehrwalze eine relative Verschiebung zwischen Aktuator
und Schwingeneinrichtung, welche von der Sensorein-
richtung detektierbar ist. Dadurch Iasst sich die Anzahl
der Stellglieder und auch Sensoren minimieren.

[0052] Der Aktuator wird an der Schwingeneinrichtung
Uber eine Drehschiebeflihrung angelenkt, wobei Uber
den Drehflihrungsteil der Drehschiebefiihrung der Aktu-
ator eine Schwenkbewegung der oder an der Schwin-
geneinrichtung bewirkt und Uber den Schiebeteil der
Drehschiebeflihrung eine Bodenberiihrung der Kehrwal-
ze detektiert wird. Dadurch lasst sich auf einfache Weise
der aktuelle Durchmesser der Kehrwalze ermitteln und
es lasst sich ein bestimmter Kehrspiegel einstellen. Die
Anzahl der Stellglieder und Sensoren I3sst sich dabei
minimieren.

[0053] Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter
Ausfihrungsformen dient im Zusammenhang mit den
Zeichnungen der ndheren Erlauterung der Erfindung. Es
zeigen:

Figur 1  eine schematische Seitenansicht eines Aus-
fihrungsbeispiels einer erfindungsgeméafien
Bodenreinigungsmaschine;

Figur 2  eine perspektivische Darstellung einer Kehr-
walzeneinheit;

Figur 3  eine Ansicht auf die Kehrwalzeneinheit ge-
maf Figur 2 der Richtung A;

Figur4 eine Ansicht auf die Kehrwalzeneinheit ge-
maR Figur 2 in der Richtung B;

Figur 5 eine Schnittansichtlangs der Linie 5-5 gemafl
Figur 3;

Figur 6 eine Schnittansichtlangs der Linie 6-6 gemaf
Figur 3;

Figur 7  eine vergroRerte Darstellung des Bereichs C
gemal Figur 5; und

Figur 8 eine vergroRerte Darstellung des Bereichs D
gemal Figur 6.

[0054] Ein Ausfihrungsbeispiel einer Bodenreini-

gungsmaschine 10, welche in Figur 1 in einer Seitenan-
sicht gezeigt ist, ist eine Kehrmaschine. Die Bodenreini-
gungsmaschine 10 (Kehrmaschine 10) umfasst ein Fahr-
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gestell 12.

[0055] Bei einem Ausflihrungsbeispiel ist die Boden-
reinigungsmaschine 10 als Aufsitzmaschine ausgebil-
det. An dem Fahrgestell 12 ist dazu ein Sitz 14 fir einen
Bediener angeordnet.

[0056] Die Bodenreinigungsmaschine 10 umfasst ein
Gehause 16, welches an dem Fahrgestell 12 angeordnet
ist. Indem Gehause 16 ist eine Sauggeblaseeinrichtung
18 positioniert.

[0057] DieBodenreinigungsmaschine 10 umfassteine
Kehrwalze 20, welche in einem Kehrwalzengehduse 22
positioniertist. Das Kehrwalzengehause 22 mit der Kehr-
walze 20 ist in einem bezogen auf die Schwerkraftrich-
tung unteren Bereich des Gehauses 16 angeordnet.
[0058] Die Kehrwalze 20 ist um eine Drehachse 24
drehbar, wobei ein entsprechender Drehantrieb vorge-
sehen ist. Die Kehrwalze 20 ist auf einen zu reinigenden
Boden 26 aufsetzbar. Die Drehachse 24 ist (bei ebenem
Boden 26) parallel zu dem Boden 26. Wenn der Boden
26, auf welchem die Bodenreinigungsmaschine 10 auf-
steht, horizontal ausgerichtet ist, dann ist die Drehachse
24 horizontal ausgerichtet.

[0059] In Figur 1 ist die Drehachse 24 senkrecht zur
Zeichenebene.
[0060] Der Antrieb der Kehrwalze 20 (in Figur 1 nicht

sichtbar) ist beispielsweise ein Elektromotor oder Ver-
brennungsmotor.

[0061] Die Bodenreinigungsmaschine 10 weist ferner
einen Antrieb fiir eine Fahrbewegung auf. Die Bodenrei-
nigungsmaschine 10 ist insbesondere selbstfahrend
ausgebildet. Der Motor fiir den Fahrantrieb kann ein Ver-
brennungsmotor oder Elektromotor sein.

[0062] Es kann vorgesehen sein, dass der Motor flr
den Fahrantrieb auch den Drehantrieb fiir die Kehrwalze
20 bereitstellt.

[0063] Beieinem Ausfiihrungsbeispiel umfasst die Bo-
denreinigungsmaschine 10 auch Tellerbirsten 28, 30,
welche an dem Fahrgestell 12 gehalten sind und dabei
unterhalb des Fahrgestells 12 positioniert sind. Den Tel-
lerbursten 28, 30 ist jeweils ein entsprechender Drehan-
trieb zugeordnet. Eine entsprechende Drehachse liegt
quer zu dem Boden 26.

[0064] Die Bodenreinigungsmaschine 10 weist einen
Kehrgutbehalter 32 auf. Dieser Kehrgutbehalter 32 ist an
oder in dem Gehause 16 angeordnet und insbesondere
an einem Gehauseunterteil I6sbar gehalten. Der Kehr-
gutbehalter 32 dient zur Aufnahme von grobem Kehrgut,
das mit Hilfe der Kehrwalze 20 von dem zu reinigenden
Boden 26 aufgenommen wurde.

[0065] Innerhalb des Gehauseunterteils verlauft ein
Absaugschacht 34, welcher in fluidwirksamer Verbin-
dung mit einem Innenraum 36 des Kehrwalzengehauses
22 steht. Der Absaugschacht 34 geht von diesem Innen-
raum 36 aus und erstreckt sich bis zu einer Absaugoff-
nung 38 des Gehauseunterteils. An der Absaugéffnung
38 ist eine Filtereinrichtung 40 mit einem oder mehreren
Filtern und insbesondere Flachfaltenfiltern angeordnet.
Die Sauggeblaseeinrichtung 18 steht Giber einem Saug-
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kanal 42 mit einer Reinseite 44 der Filtereinrichtung 40
in fluidwirksamer Verbindung.

[0066] Der Filtereinrichtung 40 ist bei einem Ausfiih-
rungsbeispiel eine Abreinigungseinrichtung 46 zur Filter-
reinigung zugeordnet. In diesem Zusammenhang wird
auf die WO 2011/095591 A1 verwiesen, auf die aus-
driicklich und vollinhaltlich Bezug genommen wird.
[0067] Zwischen dem Absaugschacht 34 und dem
Saugkanal 42 verlauft eine Trennwand 48, die eine
Schachtwand des Absaugschachts 34 ausbildet.
[0068] Kehrgut, welches in Figur 1 mit dem Bezugs-
zeichen 50 angedeutet ist, wird iber den Absaugschacht
34 durch einen Unterdruckstrom, welcher durch die
Sauggeblaseeinrichtung 18 erzeugt wird, abgesaugtund
der entsprechende Unterdruckstrom durchstrémt die Fil-
tereinrichtung 40.

[0069] Die Bodenreinigungsmaschine 10 weist eine
als Ganzes mit 52 bezeichnete Radeinrichtung auf, wo-
bei in Figur 1 ein Vorderrad sichtbar ist, Gber welches
sich die Bodenreinigungsmaschine 10 Uber ihr Fahrge-
stell 12 an dem Boden 26 abstutzt.

[0070] Die Bodenreinigungsmaschine 10 weist eine
Kehrwalzeneinheit 54 mit der Kehrwalze 20 und dem
Kehrwalzengehause 22 auf.

[0071] Ein Ausflihrungsbeispiel einer erfindungsge-
maflen Kehrwalzeneinheit 54, welches in den Figuren 2
bis 8 gezeigt ist, umfasst das Kehrwalzengehduse 22.
Das Kehrwalzengehduse 22 hat gegeniberliegende
Stirnwande 56a, 56b. Die Stirnwénde 56a, 56b sind
grundsatzlich gleich ausgebildet und haben beispiels-
weise drei Kanten mit jeweils einer ersten Kante 58a,
einer zweiten Kante 58b und einer dritten Kante 58c. Die
erste Kante 58a und die zweite Kante 58b treffen aufein-
ander. Die zweite Kante 58b und die dritte Kante 58¢c
treffen aufeinander. Die erste Kante 58a und die dritte
Kante 58c¢ treffen ebenfalls aufeinander.

[0072] Zwischen den gegeniberliegenden ersten
Kanten 58a der Stirnwande 56a, 56b liegt eine erste De-
ckelwand 60, welche eine Offnung zu dem Absauge-
schacht 34 hat (in den Figuren nicht sichtbar). Zwischen
den jeweiligen zweiten Kanten 58b der Stirnwande 56a,
56b liegt eine zweite Deckelwand 62, welche geschlos-
sen ist. Die erste Deckelwand 60 erstreckt sich dabei bis
zur dritten Kante 58c. Ferner erstreckt sich die zweite
Deckelwand 62 bis zur dritten Kante 58c.

[0073] DerInnenraum 36 ist nach unten zwischen den
dritten Kanten 58c der Stirnwénde 56a, 56b offen, so
dass die Kehrwalze 20 auf den zu reinigenden Boden 26
einwirken kann.

[0074] Andendritten Kanten 58cistein Anlageelement
64 an den zu reinigenden Boden 26 angeordnet. Dieses
Anlageelement 64 ist insbesondere aus einem elasti-
schen Material wie einem Gummimaterial ausgebildet
und ist beispielsweise auch derart beweglich angeordnet
und/oder ausgebildet, dass ein Abstandsraum zwischen
der dritten Kante 58c und dem Boden 26 abgedeckt ist.
[0075] Die Kehrwalze 20 ist Giber eine Schwingenein-
richtung 66 an dem Fahrgestell 12 gehalten. Die Schwin-
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geneinrichtung 66 ermdglicht eine Positionseinstellung
der Kehrwalze 20 und insbesondere Einstellung einer
Hoéhenposition der Kehrwalze 20 relativ zu dem Fahrge-
stell 12 und damit auch relativ zu dem Boden 26.
[0076] An der Schwingeneinrichtung 66 ist eine
Schwenkbewegung durchfihrbar, um die Position der
Kehrwalze 20 zu dem Boden 26 einstellen zu kénnen.
[0077] Die Schwingeneinrichtung 66 umfasst einen
ersten Halter 68a und einen beabstandeten zweiten Hal-
ter 68b. Der erste Halter 68a und der zweite Halter 68b
sind grundsatzlich gleich zueinander ausgebildet. Anden
Stirnwanden 56a, 56b sind jeweils Offnungen 70 gebil-
det. Durch die Offnungen 70 hindurch sind jeweils An-
lenkelemente 72 positioniert, welche an dem jeweiligen
Halter 68a beziehungsweise 68b sitzen. Die Anlenkele-
mente 72 wiederum sind beidseitig an der Kehrwalze 20
fixiert. Durch den ersten Halter 68a und den zweiten Hal-
ter 68b wird die Kehrwalze 20 an gegeniberliegenden
Seiten in dem Innenraum 36 des Kehrwalzengehéauses
22 gehalten, wobei der erste Halter 68a und der zweite
Halter 68b aullerhalb dieses Innenraums 36 positioniert
sind. Die Offnungen 70 sind dabei so ausgebildet, dass
eine Schwenkbewegung der Halter 68a und 68b ermdg-
lichtist, welche eine Hohenverstellung der Kehrwalze 20
relativ zu dem Boden 26 ermdglicht.

[0078] Der erste Halter 68a und der zweite Halter 68b
sind Uber eine Stange 74 miteinander verbunden. Die
Stange 74 liegt der zweiten Deckelwand 62 zugewandt
beabstandet zu dieser. Bei einem Ausfiihrungsbeispiel
sind der erste Halter 68a und der zweite Halter 68b dreh-
fest mit der Stange 74 verbunden.

[0079] Die Stange 74 ist an beabstandeten Schwen-
klagern 76a, 76b schwenkbar gelagert. Die Schwenkla-
ger 76a, 76b sind dabei translationsfest und drehfest an
beziehungsweise bezlglich dem Fahrgestell 12 positio-
niert. Dadurch ist auch die Stange 74 translationsfest be-
zuglich dem Fahrgestell 12. Eine Schwenkung der Stan-
ge 74 bewirkt eine gemeinsame Schwenkung des ersten
Halters 68a und des zweiten Halters 68b relativ zu dem
Fahrgestell 12 und relativ zu den Stirnwanden 56a, 56b.
Dadurch kann die relative Hohenposition der Kehrwalze
20 zu dem Boden 26 eingestellt werden.

[0080] Die Schwenklager 76a, 76b sind jeweils in der
Nahe der Stirnwande 56a, 56b positioniert.

[0081] Eine Schwenkachse 77 der Stange 74 liegt ins-
besondere mindestens ndherungsweise parallel zu der
Drehachse 24 der Kehrwalze 20.

[0082] In einem mittleren Bereich der Stange 74 sitzt
an dieser ein Hebelelement 78. Das Hebelelement 78
weist eine Erstreckung quer und beispielsweise senk-
recht zu der Schwenkachse 77 auf. Das Hebelelement
78 sitzt drehfest an der Stange 74.

Zur Einstellung einer bestimmten Position der Kehrwalze
20 relativ zu dem Boden 26 ist eine Einstelleinrichtung
80 vorgesehen. Die Einstelleinrichtung 80 sitzt Gber der
zweiten Deckelwand 62 und ist an dem Kehrwalzenge-
hause 22 fixiert.

[0083] Die Einstelleinrichtung umfasst einen Aktuator
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82 mit einem Aktuatorelement 84. Das Aktuatorelement
84 ist linear verschieblich in einer Richtung/Gegenrich-
tung 86, welche quer und insbesondere senkrecht zu der
Schwenkachse 77 liegt.

Der Aktuator 82 umfasst dabei einen Antrieb und bei-
spielsweise einen elektromotorischen Antrieb zur Ver-
schiebung des Aktuatorelements 84.

Das Aktuatorelement 84 ist wiederum an das Hebelele-
ment 78 angelenkt. Eine Anlenkstelle 88 des Aktuatore-
lements 84 an das Hebelelement 78 liegt dabei einer
Fixierungsstelle gegentiber (ist zu dieser Fixierungsstel-
le 90 beabstandet), tiber welche das Hebelelement 78
mit der Stange 74 verbunden ist.

Eine Verschiebungsposition am Aktuator 82 und insbe-
sondere eine Position des Aktuatorelements 84 ist Gber
eine dem Aktuator 82 zugeordnete Positionsmessein-
richtung 92 ermittelbar. Die Positionsmesseinrichtung 92
ermittelt den Weg und/oder die Position des Aktuatore-
lements 84 in Bezug auf eine Ausgangsposition.

Die Positionsmesseinrichtung 92 ist beispielsweise als
Potentiometer ausgebildet. Durch die Positionsmessein-
richtung 92 ist insbesondere eine absolute Position des
Aktuatorelements 84 gegeniber der Ausgangsposition
ermittelbar.

[0084] Das Aktuatorelement 84 ist mit dem Hebelele-
ment 78 Uber eine Drehschiebefiihrung 94 verbunden.
Zur Verbindung ist ein Verbindungselement 96 vorgese-
hen, welches als Stift ausgebildet ist. Das Verbindungs-
element 96 ist fest und insbesondere drehfest an dem
Aktuatorelement 84 angeordnet. Es erstreckt sich quer
zur Richtung/Gegenrichtung 86 mit einer Erstreckung so-
wohl links als auch rechts von dem Aktuatorelement.
[0085] DasHebelelement78istim Bereich der Anlenk-
stelle 88 gabelférmig ausgebildet und weist eine Aufnah-
me 98 (Figuren 7 und 8) fiir das Verbindungselement 96
auf.

[0086] Bei einem Ausfiihrungsbeispiel umfasst die
Aufnahme 98 gegeniiberliegende Offnungen 100 an be-
abstandeten Laschen 102a, 102b in dem gabelférmigen
Bereich des Hebelelements 78. In einen Zwischenraum
104 zwischen den Laschen 102a und 102b ist ein Teil-
bereich des Aktuatorelements 84 positioniert.

[0087] Die Aufnahme 98 beziehungsweise die Offnun-
gen 100 sind als Langloch ausgebildet, welches eine re-
lative Schwenkbarkeit zwischen dem Hebelelement 78
und dem Aktuatorelement 84 und eine relative Ver-
schieblichkeit erlaubt.

[0088] Die Aufnahme mitihren Offnungen 100 definiert
einen ersten Anschlag 106 (Figuren 7 und 8). Dieser ers-
te Anschlag 106 ist durch eine Begrenzungswand der
Aufnahme 98 beziehungsweise der Offnungen 100 ge-
bildet. Dem ersten Anschlag gegenuberliegend ist durch
eine Begrenzungswand ein zweiter Anschlag 108 gebil-
det. Der erste Anschlag 106 und der zweite Anschlag
108 sind Anschlage fiir das Verbindungselement 96 in
der Aufnahme 98. Der erste Anschlag 106 weist einen
gréReren Abstand zu einer Fixierungsstelle der Einstel-
leinrichtung 80 an dem Kehrwalzengehause 22 auf als
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der zweite Anschlag 108.

[0089] An dem Hebelelement 78 ist ein Halter 110 flr
eine Federeinrichtung 112 angeordnet. Der Halter er-
streckt sich links und rechts von dem Hebelelement 78.
An ihm ist eine erste Feder 114a und eine zweite Feder
114b gehalten, wobei die erste Feder 114aund die zweite
Feder 114b beabstandet sind und zwischen diesen das
Aktuatorelement 84 liegt. Die erste Feder 114a und die
zweite Feder 114b der Federeinrichtung 112 sind an dem
Verbindungselement 96 fixiert.

[0090] Die Federn 114a, 114b der Federeinrichtung
112 sind als Zugfedern ausgebildet. Sie iiben eine Zug-
kraft auf das Verbindungselement 96 aus und verringern
die Kraft, die zu einer Verschiebungsbewegung des Ver-
bindungselements 96 notwendig ist. Die notwendige
Kraft furr ein "Aufschwimmen" der Kehrwalze 20 ist dann
kleiner als die Gewichtskraft der Kehrwalze 20. Im Ide-
alfall (ohne Berlicksichtigung von Reibungskraften) ist
diese notwendige Kraft die Differenz zwischen Gewichts-
kraft der Kehrwalze 20 und der Federkraft.

[0091] In einer Anschlagstellung des Verbindungsele-
ments 96 in der Aufnahme 98 an dem ersten Anschlag
106 wird durch Fahren des Aktuatorelements 84 in der
Richtung beziehungsweise Gegenrichtung 86 eine
Schwenkbetatigung des Hebelelements 78 erreicht und
auch eine bestimmte Schwenkposition festgestellt. Eine
Schwenkachse 116, welche durch eine Drehbarkeit des
Verbindungselements 96 in der Aufnahme 98 definiert
ist, ist parallel zur Schwenkachse 77 der Stange 74. Die
Schwenkbetatigung des Hebelelements 78 wiederum
bewirkt eine Schwenkbetatigung der Stange 74 und da-
mit der Halter 68a, 68b, welches wiederum eine
Schwenkbetatigung der Kehrwalze 20 bewirkt. Es kann
dadurch eine bestimmte Schwenkposition und damit Ho-
henposition der Kehrwalze 20 zu dem Boden 26 einge-
stellt werden.

[0092] Zu einer Schwenkbetdtigung des Hebelele-
ments 78 Uber eine Linearbewegung des Aktuatorele-
ments 84 ist das Verbindungselement 96 und/oder die
Aufnahme 98 mit einer Mitnehmereinrichtung 118 verse-
hen. Bei einem Ausflhrungsbeispiel ist die Mithehmer-
einrichtung 118 dadurch gebildet, dass das Verbin-
dungselement 96 im Querschnitt ein Mehreck ist (und
nicht ein Kreis), so dass das Verbindungselement 96 in
der Drehschiebeflihrung 94 nicht frei durchdrehen kann.
[0093] Das Verbindungselement ist in der Drehschie-
befiihrung 94 auch verschieblich; es ist zwischen dem
ersten Anschlag 106 und dem zweiten Anschlag 108 ver-
schieblich.

[0094] Wenn die Kehrwalze 20 auf dem Boden 26 auf-
setzt, dann erfahrt die Kehrwalze 20 eine Auftriebskraft,
welche Uber die Schwingeneinrichtung 66 Ubertragen
wird. Diese Auftriebskraft bewirkt eine Bewegung des
Hebelelements 78 derart, dass das Verbindungselement
96 aus dem ersten Anschlag 106 herausbewegt wird.
Durch den zweiten Anschlag 108 wird diese Bewegung
gestoppt.

[0095] Durch Uberwachung, ob das Verbindungsele-
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ment aus dem ersten Anschlag 106 herausbewegt wird
und insbesondere durch Uberwachung, ob das Verbin-
dungselement 96 an dem zweiten Anschlag 108 an-
schlagt, 1asst sich prifen, ob die Kehrwalze 20 auf dem
Boden aufsitzt.

[0096] Der Schwingeneinrichtung 66 ist eine Sensor-
einrichtung 120 zugeordnet, durch welche eine Boden-
beriihrung der Kehrwalze 20 erfassbar ist. Die Sensor-
einrichtung 120 Uberwacht eine Bewegung und insbe-
sondere Verschiebungsbewegung zwischen Hebelele-
ment 78 und Verbindungselement 96 an der Drehschie-
befiihrung 94.

[0097] Bei einem Ausfiihrungsbeispiel umfasst die
Sensoreinrichtung 120 einen Schalter und insbesondere
Mikroschalter 122, welcher an dem Hebelelement 78 im
Bereich der Anlenkstelle 88 sitzt. Es ist dabei grundsatz-
lich méglich, dass an jeder Lasche 102a, 102b ein eige-
ner Schalter 122 sitzt beziehungsweise es ist nur ein ein-
ziger Schalter 122 beispielsweise an der Lasche 102a
angeordnet.

[0098] Die Sensoreinrichtung umfasst ein bewegli-
ches Element 124 (Figuren 7 und 8), welches an dem
Verbindungselement 96 anliegt und beispielsweise fe-
derbelastetist. Bei einer Verschiebung des Verbindungs-
elements 96 in der Drehschiebeflihrung 94 bewegt sich
das Element 124 mit.

[0099] IndenFiguren 7 und 8 ist eine Stellung gezeigt,
bei der die Sensoreinrichtung 120 beziehungsweise der
Schalter 122 kein Schaltsignal liefert.

[0100] WenndasElement 124 aufgrund einerrelativen
Verschiebung des Verbindungselements 96 in der Auf-
nahme 98 mitbewegt wird und dann in einer bestimmten
Stellung zu der Sensoreinrichtung 120 liegt, wird ein
Schaltsignal generiert. Die bestimmte Stellung ist bei-
spielsweise durch Anschlag des Verbindungselements
96 an dem zweiten Anschlag 108 definiert oder durch
eine bestimmte Stellung des Verbindungselements 96 in
der Drehschiebefiihrung 94 weg vom ersten Anschlag
106.

[0101] Die Sensoreinrichtung 120 tberwacht also, ob
die Kehrwalze 20 an dem Boden 26 aufsitzt. Wenn dies
der Fall ist, dann liefert die Sensoreinrichtung 120 ein
entsprechendes Signal und insbesondere Schaltsignal,
welches nutzbar ist.

[0102] Die Bewegung des Verbindungselements 96
von dem ersten Anschlag 106 weg zu dem zweiten An-
schlag 108 hin wird durch die Federkraft der Federein-
richtung 112 unterstitzt.

[0103] DieBodenreinigungsmaschine 10 umfassteine
Steuerungseinrichtung 126 (Figur 4) zur Steuerung
und/oder Regelung der Position der Kehrwalze 20 relativ
zu dem zu reinigenden Boden 26 (und damit auch relativ
zu dem Fahrgestell 12). Die Steuerungseinrichtung 126
ist insbesondere in eine allgemeine Steuerung der Bo-
denreinigungsmaschine 10 fir den Kehrbetrieb und
Fahrbetrieb integriert.

[0104] Die Steuerungseinrichtung 126 ist signalwirk-
sam mit der Sensoreinrichtung 120 verbunden; diese
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stelltihre Sensorsignale und insbesondere Schaltsignale
der Steuerungseinrichtung 126 bereit. Ferner ist die
Steuerungseinrichtung signalwirksam mit der Positions-
messeinrichtung 92 verbunden. Die Positionsmessein-
richtung 92 stellt ihre Messsignale der Steuerungsein-
richtung 126 bereit.

[0105] Weiterhin steuert die Steuerungseinrichtung
126 den Aktuator 82 zur Einstellung einer bestimmten
Verschiebeposition des Aktuatorelements 84 an.
[0106] Die Steuerungseinrichtung weist eine Durch-
messerbestimmungseinrichtung 128 auf. Mittels dieser
lasst sich der Durchmesser der Kehrwalze 20 bestim-
men. Die Kehrwalze 20 weist Birsten oder dergleichen
auf, die im normalen Betrieb der Bodenreinigungsma-
schine 10 abnutzen. Es verringert sich dadurch der
Durchmesser der Kehrwalze 20.

[0107] Uberdie Position des Aktuatorelements 84 wird
die Position der Kehrwalze 20 relativ zu dem Boden 26
eingestellt. Es wird die Schwenkposition der Stange 74
und damit der Halter 68a, 68b relativ zum Fahrgestell 12
eingestellt.

[0108] Wenn beispielsweise bei Aktuatorbetdtigung
82 die Kehrwalze 20 in Richtung auf den Boden 26 zu-
bewegt wird und dann auf dem Boden 26 aufsitzt, dann
liefert die Sensoreinrichtung 120 der Durchmesserbe-
stimmungseinrichtung 128 beim Aufsitzen ein entspre-
chendes Schaltsignal. Zu dem Zeitpunkt des Eingangs
des Schaltsignals ermittelt die Durchmesserbestim-
mungseinrichtung 128 die gemessene Position des Ak-
tuatorelements 84 aufgrund der Daten der Positionsmes-
seinrichtung 92. Es Iasst sich dadurch der Durchmesser
der Kehrwalze 20 berechnen. Beispielsweise werden da-
zu beim Einsetzen einer neuen Kehrwalze 20 eine Re-
lation zwischen Position der Kehrwalze 20 und Durch-
messer hergestellt, wobei diese anfangliche Relation
dann auch beim Kehrwalzenverschleif zur Durchmes-
serbestimmung ohne weiteren Sensor genutzt werden
kann.

[0109] Bei einem Ausfliihrungsbeispiel umfasst die
Steuerungseinrichtung 126 eine Meldeeinrichtung 130,
welche mit der Durchmesserbestimmungseinrichtung
128 verknlpft ist. Wenn beispielsweise der ermittelte
Durchmesser einen bestimmen Schwellenwert unter-
schreitet, dann wird durch die Meldeeinrichtung 130 ein
entsprechendes Meldesignal und insbesondere Warnsi-
gnal an den Bediener der Bodenreinigungsmaschine 10
weitergegeben. Dieses Meldesignal istinsbesondere ein
Warnsignal, dass eine neue Kehrwalze 20 eingesetzt
werden muss, da der Verschleily zu grof ist.

[0110] Die erfindungsgeméafe Bodenreinigungsma-
schine 10 funktioniert wie folgt:

Beim Betrieb der Bodenreinigungsmaschine 10 wird die
Kehrwalze 20 auf den zu reinigenden Boden 26 aufge-
setzt. Ein Kehrspiegel ist das Mal} an Arbeitsflache der
Kehrwalze 20, Giber welche diese in Kontakt mit dem zu
reinigenden Boden steht. Fir unterschiedliche Reini-
gungsvorgange beziehungsweise unterschiedliche Bo-
denarten kénnen unterschiedliche Kehrspiegel sinnvoll
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sein.

[0111] Uber die Kehrwalzeneinheit 54 lassen sich un-
terschiedliche Kehrspiegel einstellen und insbesondere
auch automatisch einstellen.

[0112] Uber die Schwingeneinrichtung 66 wird die
Kehrwalze 20 an dem Fahrgestell 12 gehalten und es
lasst sich die Position der Kehrwalze 20 zu dem Boden
26 einstellen und dadurch lasst sich auch der Kehrspie-
gel einstellen. Beim Aufsitzen der Kehrwalze 20 auf dem
Boden 26 wird Uber die Sensoreinrichtung 120 ein ent-
sprechendes Signal bereitgestellt, so dass sich der
Durchmesser ermitteln lasst. Uber diesen bekannten
Durchmesser Iasst sich dann der Kehrspiegel durch ent-
sprechende Aktuatorbetatigung des Aktuators 82 defi-
niert einstellen und auch anpassen.

[0113] Durch Auswertung der Position des Aktuatore-
lements 84 in Verbindung mit einem entsprechenden Si-
gnal der Sensoreinrichtung 120 lasst sich der Kehrwal-
zendurchmesser bestimmen und es lassen sich unter-
schiedliche Kehrprogramme (Kehrspiegel) durch ent-
sprechende Positionierung Giber das Aktuatorelement 84
einstellen.

[0114] Bei der erfindungsgemafien Losung ist die An-
zahl der Stellglieder und Sensorelemente beziehungs-
weise Schaltelemente minimiert. Als Stellglied genugt
der Aktuator 82 mit dem Aktuatorelement 84 mit der Po-
sitionsmesseinrichtung 92. Das Schaltelement, welches
zur Durchmesserbestimmung dient, ist durch die Senso-
reinrichtung 120 realisiert und reagiert auf eine fir eine
Auftriebskraft der Kehrwalze 20 beim Aufsitzen auf dem
Boden 26 charakterisierende GréRe.

[0115] Der Durchmesser der Kehrwalze 20 wird be-
rihrungslos ermittelt, so dass der Kehrbetrieb minimal
gestort wird. Es missen keine Tastenzonen oder der-
gleichen in einem Bereich der Bodenreinigungsmaschi-
ne 10 vorgesehen werden, der einer hohen mechani-
schen Belastung und Schmutzbelastung unterliegt.
[0116] Grundsatzlich wird in einem "Neuzustand" der
Kehrwalze 20 der Zusammenhang zwischen Durchmes-
ser der Kehrwalze 20 und Position des Aktuatorelements
84 bestimmt. Fir die entsprechende Kehrwalze 20 lasst
sich dann mittels der Sensoreinrichtung 120 auch bei
Verschleil der Durchmesser ermitteln.

[0117] Grundsatzlich kann auch eine automatische
Einstellung des Kehrspiegels erfolgen, indem Uber die
Sensoreinrichtung 120 eine die Auftriebskraft der Kehr-
walze 20 charakterisierende Grofie liberwacht wird.
[0118] Bei der erfindungsgeméafien Lésung charakte-
risiert eine Verschiebung des Verbindungselements 96
in der Aufnahme 98 ein Aufsetzen der Kehrwalze 20 auf
dem Boden 26. Dieses Aufsetzen wird Uber eine Ver-
schiebung des Verbindungselements 96 in der Aufnah-
me 98 Uber die Sensoreinrichtung 120 detektiert. Grund-
satzlich muss zu einer solchen Verschiebung die Ge-
wichtskraft der Kehrwalze 20 Gberwunden werden. Die
Federeinrichtung 112 ist so ausgestaltet, dass ein "Auf-
schwimmen" der Kehrwalze 20, welches in einer Ver-
schiebung des Verbindungselements 96 in der Aufnah-
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me 98 von dem ersten Anschlag 106 weg resultiert, un-
terstitzt wird.

[0119] Wenn beispielsweise die Kehrwalze 20 eine
Masse von 16 Kilo hat, dann wird eine Auftriebskraft von
circa 160 N fir eine solche Verschiebung bendtigt. Die
Federeinrichtung 112 ist beispielsweise so eingestellt,
dass sie eine Unterstiitzungskraft von circa 100 N bereit-
stellt. Es ist dann nur noch eine Auftriebskraft von circa
60 N notwendig, um den "Schwebezustand" mit Ver-
schiebung des Verbindungselements 96 in der Aufnah-
me 98 herzustellen.

[0120] Die Federeinrichtung 112 hat auch eine Damp-
fungswirkung fir Schwingungen der Schwingeneinrich-
tung 66 mit der Kehrwalze 20 relativ zu dem Fahrgestell
12.

[0121] Beieinem Ausfihrungsbeispiel sind fir die Bo-
denreinigungsmaschine 10 ein erster Kehrspiegel, ein
zweiter Kehrspiegel und ein dritter Kehrspiegel vorgese-
hen, wobei der erste Kehrspiegel kleiner ist (eine kleinere
Kontaktflache aufweist) als der zweite Kehrspiegel und
der zweite Kehrspiegel kleiner ist als der dritte Kehrspie-
gel.

[0122] Beispielsweise ist bei dem ersten Kehrspiegel
eine Kontaktbreite (Kontaktflache geteilt durch Lange der
Kehrwalze 20) von circa 30 mm vorgesehen. Fir den
ersten Kehrspiegel kann die Kehrwalze 20 Uber die
Schwingeneinrichtung 66 leicht angehoben sein.
[0123] Bei Betrieb mit dem zweiten Kehrspiegel und
dem dritten Kehrspiegel wird die Kehrwalze 20 lber die
Schwingeneinrichtung 66 gegen den Boden 26 gedriickt,
wobei sich diese beiden Falle quantitativ unterscheiden.
[0124] Die Federeinrichtung 112 ist insbesondere so
eingestellt, dass bei dem zweiten Kehrspiegel die Kehr-
walze 20 in gewissem Mal3e noch einem unebenen Bo-
den folgen kann.

Bezugszeichenliste

[0125]

10 Bodenreinigungsmaschine
12 Fahrgestell

14 Sitz

16 Gehause

18 Sauggeblaseeinrichtung
20 Kehrwalze

22 Kehrwalzengehause

24 Drehachse

26 Boden

28 Tellerburste

30 Tellerbirste

32 Kehrgutbehalter
34 Absaugschacht

36 Innenraum

38 Absaugoffnung
40 Filtereinrichtung
42 Saugkanal

44 Reinseite
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46 Abreinigungseinrichtung
48 Trennwand

50 Kehrgut

52 Radeinrichtung

54 Kehrwalzeneinheit
56a Stirnwand

56b Stirnwand

58a Erste Kante

58b Zweite Kante

58¢c Dritte Kante

60 Erste Deckelwand

62 Zweite Deckelwand
64 Anlageelement

66 Schwingeneinrichtung
68a Erster Halter

68b Zweiter Halter

70 Offnung

72 Anlenkelement

74 Stange

76a Schwenklager

76b Schwenklager

77 Schwenkachse

78 Hebelelement

80 Einstelleinrichtung

82 Aktuator

84 Aktuatorelement

86 Richtung/Gegenrichtung
88 Anlenkstelle

90 Fixierungsstelle

92 Positionsmesseinrichtung
94 Drehschiebefiihrung
96 Verbindungselement
98 Aufnahme

100 Offnung

102a Lasche

102b  Lasche

104 Zwischenraum

106 Erster Anschlag

108 Zweiter Anschlag

110 Halter

112 Federeinrichtung
114a  Erste Feder

114b  Zweite Feder

116 Schwenkachse

118 Mitnehmereinrichtung
120 Sensoreinrichtung
122 Schalter

124 Element

126 Steuerungseinrichtung
128 Durchmesserbestimmungseinrichtung
130 Meldeeinrichtung
Patentanspriiche

1. Bodenreinigungsmaschine, umfassend ein Fahrge-
stell (12), mindestens eine Kehrwalze (20), welche
an dem Fahrgestell (12) gehalten ist, eine Einstell-
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einrichtung (80) zur Einstellung einer Position der
mindestens einen Kehrwalze (20) relativ zu einem
zu reinigenden Boden (26), eine Sensoreinrichtung
(120), welche eine oder mehrere Gréf3en ermittelt,
die die relative Position der mindestens einen Kehr-
walze (20) zu dem zu reinigenden Boden (26) cha-
rakterisieren, und eine Steuerungseinrichtung (126),
welche die relative Position der mindestens einen
Kehrwalze (20) zu dem zu reinigenden Boden steu-
ertund/oder regelt, wobei die mindestens eine Kehr-
walze (20) lUber eine Schwingeneinrichtung (66) an
dem Fahrgestell (12) gehalten ist, die Einstelleinrich-
tung (80) auf die Schwingeneinrichtung (66) wirkt,
wobei eine Position der mindestens einen Kehrwal-
ze (20) relativ zu dem zu reinigenden Boden (26)
Uber eine Schwenkstellung der oder an der Schwin-
geneinrichtung (66) eingestellt ist, und die Sensor-
einrichtung (120) der Schwingeneinrichtung (66) zu-
geordnet ist und eine Bodenberlihrung der mindes-
tens einen Kehrwalze (20) Uber die Schwingenein-
richtung (66) erfasst, wobei die Einstelleinrichtung
(80) einen Aktuator (82) mit mindestens einem be-
weglichen Aktuatorelement (84) umfasst, welches
an die Schwingeneinrichtung (66) angelenkt ist, da-
durch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
Aktuatorelement (84) und die Schwingeneinrichtung
(66) uber eine Drehschiebefiihrung (94) verbunden
sind, wobei zur Einstellung einer Position der min-
destens einen Kehrwalze (20) eine Schwenkstellung
der oder an der Schwingeneinrichtung (66) einstell-
bar ist, und bei Bodenberiihrung der mindestens ei-
nen Kehrwalze (20) eine Verschiebung an der Dreh-
schiebefiihrung (94) durchflhrbar ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der mindestens einen
Kehrwalze (20) ein Drehantrieb fir einen Kehrbe-
trieb zugeordnet ist, wobei insbesondere eine Dreh-
achse (24) der mindestens einen Kehrwalze (20)
mindestens naherungsweise parallel zu dem zu rei-
nigenden Boden (26) ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die mindestens ei-
ne Kehrwalze (20) um eine Schwenkachse (77)
schwenkbar an dem Fahrgestell (12) gehalten ist,
wobei insbesondere die Schwenkachse (77) min-
destens ndherungsweise parallel zu einer Drehach-
se der mindestens einen Kehrwalze (20) ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass an dem Fahrgestell (12) ein Kehrwalzenge-
hause (22) angeordnet ist, welches zu dem zu rei-
nigenden Boden (26) hin offen ist und in welchem
die mindestens eine Kehrwalze (20) positioniert ist,
und insbesondere, dass die Einstelleinrichtung (80)
an dem Kehrwalzengehéause (22) fixiert ist und/oder
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abgestutztist, undinsbesondere, dass das Kehrwal-
zengehause (22) an gegenuberliegenden Stirnsei-
ten (56a, 56b) Offnungen (70) aufweist, durch wel-
che Anlenkelemente (72) der Schwingeneinrichtung
(66) durchgetaucht sind und die mindestens eine
Kehrwalze (20) halten.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das mindestens eine Aktuatorelement (84) li-
near verschieblich ist, und insbesondere, dass dem
Aktuator (82) eine Positionsmesseinrichtung (92)
zugeordnetist, welche eine Position des mindestens
einen Aktuatorelements (84) ermittelt, wobei insbe-
sondere die Positionsmesseinrichtung (92) signal-
wirksam mit der Steuerungseinrichtung (126) ver-
bundenist, und insbesondere, dass die Steuerungs-
einrichtung (126) eine Durchmesserbestimmungs-
einrichtung (128) fiir die mindestens eine Kehrwalze
(20) umfasst, welche mittels einer durch die Positi-
onsmesseinrichtung (92) gemessenen Position an
dem Aktuator (82) bei Bodenberiihrung der mindes-
tens einen Kehrwalze (20) deren Durchmesser er-
mittelt, und insbesondere, dass die Steuerungsein-
richtung (126) eine Meldeeinrichtung (130) umfasst,
welche ein Meldesignal bereitstellt, wenn der ermit-
telte Durchmesser der mindestens einen Kehrwalze
(20) unter einem Schwellenwert liegt.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoreinrichtung (120) ein Schalter (122)
ist oder umfasst, welcher bei Bodenberiihrung der
mindestens einen Kehrwalze (20) ein Schaltsignal
bereitstellt, und insbesondere, dass die Sensorein-
richtung (120) der Drehschiebefiihrung (94) zuge-
ordnet ist und auf Verschiebung an der Drehschie-
befiihrung (94) prift.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Schwingeneinrichtung (66) ein Hebelele-
ment (78) umfasst, welches relativ zu dem Fahrge-
stell (12) schwenkbar ist, und auf welches die Ein-
stelleinrichtung (80) wirkt, und insbesondere, dass
eine Schwenkachse (77) des Hebelelements (78)
mindestens naherungsweise parallel zu einer Dreh-
achse (24) der mindestens einen Kehrwalze (20) ist,
und insbesondere, dass das mindestens eine Aktu-
atorelement (84) der Einstelleinrichtung (80) an das
Hebelelement (78) angelenkt ist und insbesondere
Uber eine Drehschiebeflihrung (94) angelenkt ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass bei Bodenberiihrung
der mindestens einen Kehrwalze (20) eine relative
Verschiebung zwischen dem mindestens einen Ak-
tuatorelement (84) und dem Hebelelement (78) an
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einem Anlenkbereich durchfiinrbar ist, und insbe-
sondere, dass die Sensoreinrichtung (120) eine re-
lative Verschiebung zwischen Hebelelement (78)
und dem mindestens einen Aktuatorelement (84) im
Anlenkbereich tberwacht.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 7 oder 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Drehschiebe-
fuhrung (94) eine Aufnahme (98) fir ein Verbin-
dungselement (96) zwischen dem mindestens einen
Aktuatorelement (84) und dem Hebelelement (78)
aufweist, wobei das Verbindungselement (96) in der
Aufnahme (98) relativschwenkbar und verschieblich
ist, und insbesondere, dass die Aufnahme (98) als
Langloch ausgebildet ist oder ein oder mehrere
Langlécher (100) umfasst, und insbesondere, dass
das Verbindungselement (96) federbelastet ist, und
insbesondere gekennzeichnet durch eine Feder-
einrichtung (112), welche an dem Verbindungsele-
ment (96) und an dem Hebelelement (78) angelenkt
ist, und insbesondere, dass die Drehschiebefiihrung
(94) einen einem ersten Anschlag (106) gegentiiber-
liegenden zweiten Anschlag (108) aufweist, wobei
bei Bodenberlihrung der mindestens einen Kehrwal-
ze (20) das Verbindungselement (96) mit Unterstit-
zung der Federkraft der Federeinrichtung (112) zwi-
schen dem ersten Anschlag (106) und dem zweiten
Anschlag (108) verschieblich ist, und insbesondere,
dass die Sensoreinrichtung (120) bei Positionierung
des Verbindungselements (96) an oder in der Nahe
des zweiten Anschlags (108) ein Schaltsignal bereit-
stellt.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Schwingeneinrichtung (66) beabstandete
Halter (68a, 68b) umfasst, zwischen welchen die
mindestens eine Kehrwalze (20) gehalten ist, und
insbesondere, dass die Halter (68a, 68b) an einer
Stange (74) sitzen, an welcher das Hebelelement
(78) angeordnet ist, und insbesondere, dass die
Stange (74) translationsfest und schwenkbar relativ
zu dem Fahrgestell (12) ist, wobei eine Schwenkbe-
tatigung des Hebelelements (78) die Schwenkung
der Stange (74) bewirkt.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der voran-
gehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch eine
Einstellbarkeit eines oder mehrerer unterschiedli-
cher Kehrspiegel der mindestens einen Kehrwalze
(20).

Verfahren zur Einstellung der Position einer Kehr-
walze an einer Bodenreinigungsmaschine, bei dem
die Kehrwalze an einer Schwingeneinrichtung (66)
gehalten ist, wobei eine Schwenkposition der oder
an der Schwingeneinrichtung (66) eine Position der
Kehrwalze (20) relativ zu dem zu reinigenden Boden
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(26) bestimmt, eine Schwenkposition an der Schwin-
geneinrichtung (66) Gber einen Aktuator (82) einge-
stellt wird, eine Bodenberiihrung der Kehrwalze (20)
Uber eine Sensoreinrichtung (120) an der Schwin-
geneinrichtung (66) ermittelt wird, und bei Bodenbe-
rihrung der Kehrwalze (20) eine Position am Aktu-
ator (82) gemessen wird, bei dem der Aktuator (82)
an der Schwingeneinrichtung (66) tber eine Dreh-
schiebeflihrung (94) angelenkt wird, wobei Giber den
Drehfiihrungsteil der Drehschiebeflihrung (94) der
Aktuator (82) eine Schwenkbewegung der oder an
der Schwingeneinrichtung (66) bewirkt und tiber den
Schiebeteil der Drehschiebeflihrung (94) eine Bo-
denberlhrung der Kehrwalze (20) detektiert wird.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Durchmesser der Kehrwalze
(20) aus der gemessenen Position am Aktuator (82)
bei Bodenberihrung der Kehrwalze (20) berechnet
wird, und insbesondere, dass bei bekanntem Durch-
messer Uber den Aktuator (82) ein vorgegebener
Kehrspiegel eingestellt wird.

Verfahren nach Anspruch 12 oder 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sensoreinrichtung (120) ei-
ne GréRe an der Schwingeneinrichtung (66) ermit-
telt, welche einen Auftrieb der Kehrwalze (20) bei
Bodenberihrung charakterisiert.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass bei Bodenberiihrung
der Kehrwalze (20) eine relative Verschiebung zwi-
schen Aktuator (82) und Schwingeneinrichtung (66)
erfolgt, welche von der Sensoreinrichtung (120) de-
tektierbar ist.

Claims

Surface cleaning machine, comprising a chassis
(12), at least one sweeping roller (20) which is held
on the chassis (12), an adjusting device (80) for ad-
justing a position of the at least one sweeping roller
(20) relative to a floor/ground (26) to be cleaned, a
sensor device (120) which determines one or more
quantities characterizing the relative position of the
at least one sweeping roller (20) to the floor/ground
(26) to be cleaned, and a control device (126) which
controls the relative position of the at least one
sweeping roller (20) to the floor/ground to be
cleaned, wherein the at least one sweeping roller
(20)is held onthe chassis (12) via a swing arm device
(66), the adjusting device (80) acts on the swing arm
device (66), wherein a position of the at least one
sweeping roller (20) relative to the floor/ground (26)
to be cleaned is adjusted via a pivotal position of or
at the swing arm device (66), and the sensor device
(120) is associated with the swing arm device (66)
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and detects floor/ground contact of the at least one
sweeping roller (20) via the swing arm device (66),
wherein the adjusting device (80) comprises an ac-
tuator (82) having at least one movable actuator el-
ement (84), said actuator element (84) being articu-
lated to the swing arm device (66), characterized
in that the at least one actuator element (84) and
the swing arm device (66) are connected via a rota-
tional-translational guide (94), wherein for adjusting
a position of the at least one sweeping roller (20), a
pivotal position of or at the swing arm device (66) is
adjustable, and a displacement is capable of being
performed at the rotational-translational guide (94)
upon floor/ground contact of the at least one sweep-
ing roller (20).

Surface cleaning machine in accordance with claim
1, characterized in that the at least one sweeping
roller (20) is associated with a rotary drive for oper-
ation thereof in a sweep mode, in particular wherein
an axis of rotation (24) of the at least one sweeping
roller (20) is at least approximately parallel to the
floor/ground (26) to be cleaned.

Surface cleaning machine in accordance with claim
1 or2, characterized in that the at least one sweep-
ing roller (20) is held on the chassis (12) for pivotal
motion about a pivot axis (77), in particular wherein
the pivot axis (77) is at least approximately parallel
to an axis of rotation of the at least one sweeping
roller (20).

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized in that
a sweeping roller housing (22) is arranged on the
chassis (12), said sweeping roller housing (22) being
open towards the floor/ground (26) to be cleaned
and having the at least one sweeping roller (20) po-
sitioned therein, and in particular in that the adjust-
ing device (80) is fixed to and/or supported on the
sweeping roller housing (22), and in particular in that
the sweeping roller housing (22) has, at opposing
end faces (56a, 56b) thereof, openings (70) through
which articulation elements (72) of the swing arm
device (66) extend and hold the at least one sweep-
ing roller (20).

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized in that
the at least one actuator element (84) is linearly dis-
placeable, and in particular in that the actuator (82)
has associated with it a position measuring device
(92) which determines a position of the at least one
actuator element (84), in particular wherein the po-
sition measuring device (92) is operatively connect-
ed for signal communication with the control device
(126), and in particular in that the control device
(126) comprises a diameter determining device
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(128) for the at least one sweeping roller (20) which,
by way of a position at the actuator (82) measured
by the position measuring device (92), determines
the diameter of the at least one sweeping roller (20)
upon floor/ground contact thereof, and in particular
in that the control device (126) comprises an annun-
ciating device (130) which provides an annunciating
signal when the determined diameter of the at least
one sweeping roller (20) is below a threshold value.

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized in that
the sensor device (120) is or comprises a switch
(122) which provides a switch signal upon
floor/ground contact of the atleast one sweeping roll-
er (20), and in particular in that the sensor device
(120) is associated with the rotational-translational
guide (94) and checks for displacement at the rota-
tional-translational guide (94).

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized in that
the swing arm device (66) comprises alever element
(78) which is pivotable relative to the chassis (12)
and upon which the adjusting device (80) acts, and
in particular in that a pivot axis (77) of the lever el-
ement (78) is at least approximately parallel to an
axis of rotation (24) of the at least one sweeping roller
(20), and in particular in that the atleast one actuator
element (84) of the adjusting device (80) is articulat-
ed to the lever element (78) and is, in particular, ar-
ticulated thereto via a rotational-translational guide
(94).

Surface cleaning machine in accordance with claim
7, characterized in that relative displacement be-
tween the at least one actuator element (84) and the
lever element (78) is capable of being performed in
a region of articulation therebetween upon
floor/ground contact of the atleast one sweeping roll-
er (20), and in particular in that the sensor device
(120) monitors relative displacement between the le-
ver element (78) and the at least one actuator ele-
ment (84) in the region of articulation therebetween.

Surface cleaning machine in accordance with claim
7 or 8, characterized in that the rotational-transla-
tional guide (94) comprises a receptacle (98) for a
connecting element (96) between the at least one
actuator element (84) and the lever element (78),
wherein the connecting element (96) is relatively piv-
otable and displaceable in the receptacle (98), and
in particular in that the receptacle (98) is configured
as an elongated hole or comprises one or more elon-
gated holes (100), and in particular in that the con-
necting element (96) is spring-biased, and in partic-
ular characterized by a spring device (112) which
is articulated to the connecting element (96) and the
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lever element (78), and in particular in that the rota-
tional-translational guide (94) has a second stop
(108) opposite a first stop (106), wherein the con-
necting element (96), assisted by the spring force of
the spring device (112), is displaceable between the
first stop (106) and the second stop (108) upon
floor/ground contact of the at least one sweeping roll-
er (20), and in particular in that the sensor device
(120) provides a switch signal when the connecting
element (96) is positioned at or near the second stop
(108).

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized in that
the swing arm device (66) comprises spaced holders
(68a, 68b) which have the at least one sweeping
roller (20) held therebetween, and in particular in
that the holders (68a, 68b) are located on a rod (74)
on which the lever element (78) is arranged, and in
particular in that the rod (74) is translationally fixed
and pivotable relative to the chassis (12), wherein a
pivoting actuation of the lever element (78) causes
pivoting of the rod (74).

Surface cleaning machine in accordance with any
one of the preceding claims, characterized by a ca-
pability for adjusting one or more different sweeping
patterns of the at least one sweeping roller (20).

Method for adjusting the position of a sweeping roller
in a surface cleaning machine, in which method the
sweeping roller is held on a swing arm device (66),
wherein a pivotal position of or at the swing arm de-
vice (66) determines a position of the sweeping roller
(20) relative to the floor/ground (26) to be cleaned,
a pivotal position at the swing arm device (66) is ad-
justed via an actuator (82), floor/ground contact of
the sweeping roller (20) is determined at the swing
arm device (66) via a sensor device (120) and a po-
sition at the actuator is measured upon floor/ground
contact of the sweeping roller, in which the actuator
(82) is articulated to the swing arm device (66) via a
rotational-translational guide (94), wherein the actu-
ator (82) effects pivotal movement of or at the swing
arm device (66) via the rotational guide part of the
rotational-translational guide (94) and wherein
floor/ground contact of the sweeping roller (20) is
detected via the translational part of the rotational-
translational guide (94).

Method in accordance with claim 12, characterized
in that a diameter of the sweeping roller (20) is cal-
culated from the measured position at the actuator
(82) upon floor/ground contact of the sweeping roller
(20), and in particular in that with knowledge of the
diameter, a predetermined sweeping pattern is ad-
justed via the actuator (82).
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Method in accordance with any one of claims 12 to
13, characterized in that the sensor device (120)
determines a quantity at the swing arm device (66)
that characterizes a lift of the sweeping roller (20)
upon floor/ground contact thereof.

Method in accordance with any one of claims 12 to
14, characterized in that relative displacement be-
tween the actuator (82) and the swing arm device
(66) takes place upon floor/ground contact of the
sweeping roller (20), said relative displacement be-
ing detectable by the sensor device (120).

Revendications

Machine de nettoyage des sols, comportantun chas-
sis (12), au moins une brosse rotative (20), laquelle
est retenue sur le chassis (12), un dispositif de ré-
glage (80) permettant le réglage d’une position de
la au moins une brosse rotative (20) par rapport a
un sol (26) a nettoyer, un dispositif de détection
(120), lequel détermine une ou plusieurs grandeurs
qui caractérisent la position relative de au moins une
brosse rotative (20) parrapportau sol (26) a nettoyer,
etun dispositif de commande (126), lequel comman-
de et/ou régule la position relative de la au moins
une brosse rotative (20) par rapport au sol a nettoyer,
dans lequel la au moins une brosse rotative (20) est
retenue sur le chassis (12) par l'intermédiaire d’un
dispositif oscillant (66), le dispositif de réglage (80)
agit sur le dispositif oscillant (66), dans lequel une
position de la au moins une brosse rotative (20) par
rapport au sol (26) a nettoyer est réglée par une po-
sition de pivotement du dispositif oscillant ou au ni-
veau de ce dernier, et le dispositif de détection (120)
est associé au dispositif oscillant (66) et détecte un
contactentre le sol etla au moins une brosse rotative
(20) par lintermédiaire du dispositif oscillant (66),
dans lequel le dispositif de réglage (80) comporte un
actionneur (82) pourvu d’au moins un élément ac-
tionneur (84) mobile, lequel est articulé sur le dispo-
sitif oscillant (66), caractérisé

en ce que le au moins un élément actionneur (84)
et le dispositif oscillant (66) sont reliés par I'intermé-
diaire d’un guidage coulissant rotatif (94), dans le-
quel, pour régler une position de la au moins une
brosse rotative (20), une position de pivotement du
dispositif oscillant (66) ou au niveau de ce dernier
peut étreréglée, et, lorsque le sol est en contact avec
la au moins une brosse rotative (20), un coulisse-
ment sur le guidage coulissant rotatif (94) peut étre
réalisé.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 1, caractérisée en ce qu’un entrainementrotatif
pour un mode balayage est associé a la au moins
une brosse rotative (20), dans lequel en particulier
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un axe de rotation (24) de la au moins une brosse
rotative (20) est au moins a peu prés paralléle au sol
(26) a nettoyer.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 1 ou 2, caractérisée en ce que la au moins une
brosse rotative (20) est retenue sur le chassis (12)
de maniére a pouvoir pivoter autour d’'un axe de pi-
votement (77), dans lequel en particulier I'axe de pi-
votement (77) est au moins a peu prés paralléle a
un axe de rotation de la au moins une brosse rotative
(20).

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
en ce qu’un boitier de brosse rotative (22), lequel
est ouvert en direction du sol (26) a nettoyer et dans
lequel la au moins une brosse rotative (20) est po-
sitionnée, est agencé sur le chassis (12), et en par-
ticulier en ce que le dispositif de réglage (80) est
fixé et/ou en appui sur le boitier de brosse rotative
(22), et en particulier en ce que le boitier de brosse
rotative (22) présente des ouvertures (70) sur des
faces avant (56a, 56b) opposées, a travers lesquel-
les sont enfoncés des éléments d’articulation (72)
du dispositif oscillant (66) et qui retiennent au moins
une brosse rotative (20).

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
en ce que le au moins un élément actionneur (84)
peut coulisser linéairement, et en particulier en ce
qu’un dispositif de mesure de position (92), lequel
détermine une position du au moins un élément ac-
tionneur (84), est associé a I'actionneur (82), dans
lequel en particulier le dispositif de mesure de posi-
tion (92) est relié au dispositif de commande (126)
a des fins de transmission de signaux, et en particu-
lier en ce que le dispositif de commande (126) com-
porte un dispositif de détermination de diameétre
(128) pour la au moins une brosse rotative (20), le-
quel, au moyen d’une position mesurée par le dis-
positif de mesure de position (92) sur I'actionneur
(82) lorsque le sol est en contact avec la au moins
une brosse rotative (20), détermine le diamétre de
celle-ci, et en particulier en ce que le dispositif de
commande (126) comporte un dispositif d’avertisse-
ment (130), lequel délivre un signal d’avertissement
lorsque le diamétre déterminé de la au moins une
brosse rotative (20) est inférieur a une valeur seuil.

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
en ce que le dispositif de détection (120) est ou com-
porte un commutateur (122), lequel délivre un signal
de commutation lorsque le sol est en contact avec
la au moins une brosse rotative (20), et en particulier
en ce que le dispositif de détection (120) est associé
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au guidage coulissant rotatif (94) et vérifie la présen-
ce d’un coulissement sur le guidage coulissant rotatif
(94) .

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
en ce que le dispositif oscillant (66) comporte un
élément levier (78), lequel peut pivoter par rapport
au chassis (12), et sur lequel le dispositif de réglage
(80) agit, et en particulier en ce qu’un axe de pivo-
tement (77) de I'élément levier (78) est au moins
presque paralléle a un axe de rotation (24) de la au
moins une brosse rotative (20), et en particulier en
ce que le au moins un élément actionneur (84) du
dispositif de réglage (80) est articulé sur I'élément
levier (78) et en particulier articulé par l'intermédiaire
d’un guidage coulissant rotatif (94).

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 7, caractérisée en ce que, lorsque le sol esten
contact avec la au moins une brosse rotative (20),
un coulissement relatif entre le au moins un élément
actionneur (84) et I'élément levier (78) peut étre réa-
lisé sur une zone d’articulation, et en particulier en
ce que le dispositif de détection (120) surveille un
coulissement relatif entre I'élément levier (78) et le
au moins un élément actionneur (84) dans la zone
d’articulation.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 7 ou 8, caractérisée en ce que le guidage cou-
lissant rotatif (94) présente un logement (98) pour
un élément de liaison (96) entre le au moins un élé-
ment actionneur (84) et I'élément levier (78), dans
lequel I'élément de liaison (96) peut pivoter et cou-
lisser de maniére relative dans le logement (98), et
en particulier en ce que le logement (98) est realisé
sous la forme d’un trou oblong ou comporte un ou
plusieurs trous oblongs (100), et en particulier en ce
que I'élément de liaison (96) est sollicité par un res-
sort, et en particulier caractérisé par un dispositif a
ressort (112), lequel est articulé sur I'élément de
liaison (96) et sur I'élément levier (78), et en particu-
lier en ce que le guidage coulissant rotatif (94) pré-
sente une deuxiéme butée (108) opposée a une pre-
miere butée (106), dans lequel lorsque le sol est en
contact avec la au moins une brosse rotative (20),
I'élément de liaison (96) peut coulisser entre la pre-
miéere butée (106) et la deuxiéme butée (108) avec
I'aide de la force de ressort du dispositif a ressort
(112), et en particulier en ce que le dispositif de dé-
tection (120), lorsque I'élément de liaison (96) est
positionné sur la deuxieme butée (108) ou a proxi-
mité de celle-ci, délivre un signal de commutation.

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
en ce que le dispositif oscillant (66) comporte des
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supports (68a, 68b) espacés I'un de l'autre, entre
lesquels est retenue la au moins une brosse rotative
(20), et en particulier en ce que les supports (68a,
68b) reposent sur une tige (74) sur laquelle I'élément
levier (78) est agencé, et en particulier en ce que la
tige (74) est solidaire en translation et peut pivoter
par rapport au chassis (12), dans lequel un action-
nement pivotant de I’élément levier (78) entraine le
pivotement de la tige (74).

Machine de nettoyage des sols selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisée
par une possibilité de réglage d’'une ou plusieurs tra-
ces de nettoyage de la au moins une brosse rotative
(20) .

Procédé de réglage de la position d’'une brosse ro-
tative sur une machine de nettoyage des sols, selon
lequel la brosse rotative est retenue sur un dispositif
oscillant (66), dans lequel une position de pivote-
ment du dispositif oscillant (66) ou au niveau de ce
dernier détermine une position de la brosse rotative
(20) par rapport au sol (26) a nettoyer, une position
de pivotement sur le dispositif oscillant (66) est re-
glée par l'intermédiaire d’'un actionneur (82), un con-
tact entre le sol et la brosse rotative (20) est déter-
miné par I'intermédiaire d’un dispositif de détection
(26) sur le dispositif oscillant (66), et, lorsque la bros-
se rotative (20) est en contact avec le sol, une posi-
tion sur l'actionneur (82) est mesurée, selon lequel
I'actionneur (82) est articulé sur le dispositif oscillant
(66) par l'intermédiaire d’'un guidage coulissant ro-
tatif (94), dans lequel, par I'intermédiaire de la partie
de guidage rotatif du guidage coulissant rotatif (94),
I'actionneur (82) entraine un mouvement pivotant du
dispositif oscillant (66) ou au niveau de ce dernier et
un contact entre le sol et la brosse rotative (20) est
détecté par l'intermédiaire de la partie coulissante
du guidage coulissant rotatif (94) par I'intermédiaire
de l'actionneur (82).

Procédé selon la revendication 12, caractérisé en
ce qu’un diamétre de la brosse rotative (20) est cal-
culé a partir de la position mesurée sur I'actionneur
(82) lorsque le sol est contact avec la brosse rotative
(20), et en particulier en ce que, lorsque le diameétre
est connu, une trace de balayage prédéfinie est ré-
glée par l'intermédiaire de I'actionneur (82).

Procédé selon la revendication 12 ou 13, caracté-
risé en ce que le dispositif de détection (120) déter-
mine une grandeur sur le dispositif oscillant (66), la-
quelle caractérise une portance de la brosse rotative
(20) lorsqu’elle est en contact avec le sol.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
12 a 14, caractérisé en ce que, lorsque la brosse
rotative (20) est en contact avec le sol, un coulisse-
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ment relatif s’effectue entre I'actionneur (82) et le
dispositif oscillant (66), lequel peut étre détecté par
le dispositif de détection (120).



FIG.1

o
<

46
44
38
46

EP 3 024 370 B1

T™~—12

17

) L
32/

20 22 36 28

\

7

54

4
2

26



4
O

\
i,

}‘5 A
3 \'(
LN )
‘ q,‘ \ '76 7/ N\
N AP
A\

(7

7
N\
L)




11

N
~—

) ,{
vV —011 | M\’
o) m M _ o)
_ ~
J/

0 /

1 \\\\?T -~

(4] 9 ¥8 6
14




130
.t

126

58¢




EP 3 024 370 B1

S9OId »

~ 011

6 -
¥8 @ \\ 09 bS

114

21



EP 3 024 370 B1

¥9

90

,\",

/

\\\l\\

14

22



EP 3 024 370 B1

23



EP 3 024 370 B1

24



EP 3 024 370 B1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gré3ter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA tibernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.
In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente
« WO 201109599 A1 [0003] e EP 0910981 A1[0006]

«  EP 0526907 B1 [0004] « WO 2011095591 A1 [0066]
.« GB 695207 A [0005]

25



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Aufgeführte Dokumente

