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Description

La présente invention concerne le domaine de
la commande & distance d'appareils, et a pour
objet un dispositif de télécommande par voie hy-
draulique d'un appareil, notamment d'un nettoyeur
haute pression conformément au préambule de la
revendication 1 (EP-A-0120331).

Actuellement, il existe principalement trois sys-
t{émes de commande & distance pour les net-
toyeurs haute pression, & savoir la commande par
pistolet mécanique, la télécommande par fils et la
radiocommande.

La commande par pistolet mécanique haute-
pression est le systéme le plus répandu. La com-
mande est, dans ce cas, gérée par des compo-
sants hydrauliques, et nécessite des réglages mé-
caniques précis ainsi qu'une trés bonne étanchéiié
du circuit hydraulique, aucune protection conire les
micro-fuites d'eau n'étant prévue.

Un dysfonctionnement du systéme hydraulique
peut entrainer des aléas de fonctionnement du
nettoyeur et, sous certaines conditions, provoquer
des incidents ayant des conséquences graves pour
|'utilisateur et le nettoyeur.

Enfin, ce systéme ne permet que la commande
de mise en route et d'arrét du nettoyeur et présen-
te, par conséquent, l'inconvénient de ne pas per-
metire la commande 2 distance des différentes
fonctions du nettoyeur, telles que la sélection de
I'eau froide seule, de I'eau chaude seule ou encore
de l'eau chaude avec du produit de lavage. Autre-
ment dit, pour changer le mode de fonctionnement
du nettoyeur, il est nécessaire de retourner 2 la
machine.

La télécommande élecirique par fils est un
autre mode de commande A distance d'un net-
toyeur. La commande 3 distance des fonctions est
assurée par un flexible haute-pression spécial, dit
jumelé, c'est-a-dire, ayant une gaine électrique 2
plusieurs fils conducteurs, associée & une conduite
haute-pression. En conséquence, la conception de
ce flexible rend celui-ci trés onéreux. Il est égale-
ment fragile et peu maniable en raison de son
poids et de sa rigidité.

Par ailleurs, le pistolet de télécommande pré-
sente les mémes inconvénients que le flexible, a
savoir fragilité aux chocs, maniabilité restreinte et
prix de revient élevé.

Enfin, le nettoyeur est entiérement bloqué en
cas de panne d'un des éléments du systéme et ne
répond plus, en oufre, aux normes de sécuriié
actuellement en vigueur.

Le troisitme et dernier mode de commande &
distance existant pour les nettoyeurs haute pres-
sion est la télécommande par signaux radiofré-
quence. Ce principe de commande permet la com-
mande & distance des différentes fonctions du net-
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toyeur au travers d'un flexible haute-pression tradi-
tionnel. En effet, la commande est réalisée grice a
une émission radiofréquence codée, fransmise par
l'intermédiaire de la tresse métallique du flexible.
Dés que l'utilisateur appuie sur la gichette, I'émis-
sion devient permanente, et son rayonnement peut
perturber I'environnement du flexible. L'émission et
la réception peuvent étre perturbées 2 leur tour, et
provoquer par conséquent des arréts intempestifs
du nettoyeur, indépendamment de la volonté de
l'utilisateur. Dans cerfains cas, la commande 2
distance s'avére impossible, par exemple lorsque
I'environnement du nettoyeur est trop perturbé. De
plus, les fréquences de travail employées ne tolé-
rent aucun faux-contact au niveau de la liaison
enire le pistolet et le nettoyeur . Par conséquent, il
est nécessaire de préserver le flexible de I'humidiié
extérieure afin de le protéger conire la corrosion et
de lui éviter tout contact avec une masse métalli-
que risquant d'interrompre la transmission. Ce sys-
ttme de commande est onéreux et nécessite en
ouire pour son fonctionnement des piles électri-
ques qu'il est nécessaire de changer réguliére-
ment. Par ailleurs, il présente également I'inconvé-
nient de bloquer I'utilisation du nettoyeur en cas de
perburbation de I'émission et/ou de la réception et
d'étre limité par la poriée de I'émission radiofré-
quence.

Enfin, les télécommandes par fils électriques et
par signaux radiofréquence présentent également
I'inconvénient de ne pas parvenir 2 juguler les
écoulements, notamment lorsque le netioyeur est
arrété en phase eau chaude ou en phase vapeur.

La présente invention a pour but de pallier tous
les inconvénients précités.

Elle a, en effet, pour objet un dispositif de
télécommande par voie hydraulique d'un appareil,
notamment d'un nettoyeur haute pression, ayant
toutes les caractéristiques de la revendication 1.
L'appareil est en outre constitué, d'une part, par un
flexible comportant un dispositif de commande de
la mise en marche et de I'arrét de fonctionnement
de l'appareil & commander et, le cas échéant, une
lance de nettoyage, d'autre part, par un dispositif
programmateur également monté en série avec le
flexible en amont ou en aval du dispositif de com-
mande, intégré ou non dans ledit dispositif de
commande, et, enfin, par une unité de traitement,
relevant en permanence, de maniére séquentielle,
la pression dans le flexible au moyen d'un frans-
ducteur correspondant, et contrblant, notamment,
le fonctionnement d'un groupe moteur-pompe ali-
mentant ledit flexible en fluide sous pression, ainsi
que la nature et la composition dudit fluide d'ali-
mentation, en fonction de la pression ou de I'évolu-
tion de la pression relevée dans ledit flexible.

L'invention sera mieux comprise grice 2 la
description ci-aprés qui se rapporte 4 un mode de
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réalisation préféré, donné 3 titre d'exemple non

limitatif, et expliqué avec référence aux dessins

schématiques annexés, dans lesquels :
la figure 1 est une vue schématique d'ensemble
du dispositif de télécommande conforme 2 I'in-
vention selon un mode de réalisation préféré,
appliqué a la #élécommande d'un nettoyeur hau-
te pression ;
la figure 2 est une vue en élévation latérale et
en coupe du dispositif programmateur faisant
partie du dispositif de télécommande représenié
2 la figure 1, ledit dispositif programmateur étant
représenté au repos et programmé pour une
phase de lavage déterminée ;
la figure 3 (figures 3A et 3B) représente des
vues en élévation latérale et en coupe du dispo-
sitif programmateur représenté a la figure 2,
respectivement au repos et en phase de tfravail
du nettoyeur, ledit dispositif programmateur
étant réglé pour une autre phase de lavage, et
la figure 4 (figures 4A, 4B, 4C et 4D) représente
des diagrammes de variation de la pression
dans le flexible lors de la manipulation du net-
toyeur par |'utilisateur.

Conformément & I'invention, et comme le mon-
tre la figure 1 des dessins annexés, le dispositif de
télécommande est principalement constitué, d'une
part, par un flexible 2 comportant un dispositif de
commande 3 de la mise en marche et de I'arrét de
fonctionnement de I'appareil 1 & commander et, le
cas échéant, une lance de nettoyage 4, d'autre
part, par un dispositif programmateur 5 également
monté en série avec le flexible 2 en amont ou en
aval du dispositif de commande 3, intégré ou non
dans ledit dispositif de commande 3, et, enfin, par
une unité de traitement 6, relevant en permanence,
de maniére séquentielle, la pression dans le flexi-
ble 2 au moyen d'un transducteur 7 correspondant,
et contrblant, notamment, le fonctionnement d'un
groupe moteur-pompe 8 alimentant ledit flexible 2
en fluide sous pression, ainsi que la nature et la
composition dudit fluide d'alimentation, en fonction
de la pression ou de l'évolution de la pression
relevée dans ledit flexible 2.

Ainsi, 'unité de traitement 6 commande, de
maniére automatique, d'une part, le démarrage du
groupe moteur-pompe 8, au moyen d'un interface
correspondant non représenté, dés que la pression
dans le flexible 2 se stabilise & une valeur prérée-
glée, inférieure & une pression de travail, ou chute
en-dega de la plus faible d'un ensemble de valeurs
de pression préréglées et, d'autre part, I'arrét du
groupe moteur-pompe 8, dés que la pression dans
le flexible 2 atieint et/ou dépasse une autre valeur
préréglée, supérieure 2 la pression de travail.

Selon une premiére caractéristique de I'inven-
tion, également représentée 2 la figure 1 des des-
sins annexés, le dispositif de commande 3 se
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présente sous la forme d'un pistolet mécanique
haute pression, coopérant avec au moins un clapet
anti-retour 9, disposé en aval de la pompe du
groupe moteur-pompe 8, ou intégré dans celle-ci.

L'actionnement de la gachette 10 provoque
une chute de pression dans le flexible 2 et consé-
cutivement le démarrage du groupe moteur-pompe
8 par 'unité de traitement 6, alors que le reliche-
ment de ladite gachette 10, en empéchant I'"écoule-
ment du fluide sous pression a travers le flexible 2,
entraine une rapide augmentation de la pression
dans ledit flexible 2 et, par conséquent, l'arrét du
groupe moteur-pompe 8 par I'unité de traitement 6.

Or, le ou les clapets anti-retour 9, en coopérant
avec le pistolet mécanique 3 haute pression,
permet(tent), aprés I'arrét du groupe moteur-pompe
8 suite 2 un relachement de la gachette 10, de
maintenir la pression dans la portion de flexible 2
comprise entre ledit pistolet mécanique 3 et le ou
les clapets anti-retour 9, & une valeur supérieure a
la pression de travail ou tout au moins, supérieure
aux valeurs entrainant une remise en marche auto-
matique du groupe moteur-pompe 8 par |'unité de
traitement 6 et ce, jusqu'a un nouvel actionnement
de la glchetie 10 du pistolet mécanique 3 par
I'utilisateur.

Comme le monire également la figure 1 des
dessins annexés, le dispositif programmateur 5 est
principalement constitué, d'une part, par un corps
support 11 pourvu d'un conduit 12 traversé par le
fluide sous pression, d'autre part, par un élément
mobile 13 obstruant ledit conduit 12 sous I'action
d'un dispositif élastique 14 et, enfin, par un disposi-
tif de réglage 15 de la force de pression dudit
dispositif élastique 14, ledit dispositif programma-
teur 5 permettant ainsi, aprés l'actionnement du
pistolet mécanique 3, de maintenir la pression dans
le flexible 2 & une valeur préprogrammée inférieure
A la pression de travail, déterminant la nature et la
composition du fluide d'alimentation du flexible 2
durant la phase de fonctionnement consécutive de
I'appareil 1.

En effet, la chute de pression dans le flexible
2, consécutive & I'actionnement de la gachette 10
du pistolet mécanique 3, sera limitée, et ladite
pression de fluide tendra vers une valeur seuil,
égale & la force de pression appliquée par le
dispositif élastique 14 sur I'élément mobile 13 obs-
tructif et dont la valeur est fixée par I'utilisateur au
moyen du dispositif de réglage 15, préalablement 2
I'actionnement de ladite gachetie 10. Cette stabili-
sation de la pression dans le flexible 2 & une valeur
préprogrammeée, est reperée par l'unité de fraite-
ment 6 grice 2 des relevés séquentiels rapprochés
de la pression effeciués par l'intermédiaire du
transducteur 7, la valeur du seuil de pression déter-
minant les caractéristiques telles que, par exemple,
température, nature ou encore composition, du flui-
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de d'alimentation injecté dans le flexible 2 4 I'aide
du groupe moteur-pompe 8, qui est démarré dés
que l'existence d'un seuil de pression a été vérifiée
et sa valeur acquise par |'unité de traitement 6.

Conformément & un mode de réalisation préfé-
ré de l'invention, représenté aux figures 2, 3A et 3B
des dessins annexés, I'élément mobile 13 et le
dispositif élastique 14, sont, respectivement, sous
la forme d'un pointeau coulissant, éventuellement
muni d'un joint torique 21, et d'un ressort calibré,
le dispositif de réglage 15 se présentant, avanta-
geusement, sous la forme d'une piece d'appui 16
dudit ressort 14 mobile, dont la position est déter-
minée par un organe de commande 17 & plusieurs
états. Ce dernier peut étre réalisé, par exemple,
sous la forme d'une manette de commande 18
munie d'une came 19 moniée de maniére excentri-
que (Figure 2) ou encore sous la forme d'un bou-
ton 20, dont la pieéce d'appui 16 peut étre plus ou
moins enfoncé dans le corps support 11 (figures
3A et 3B). Ainsi, & un ressort 14 plus ou moins
comprimé correspond une force de pression du
pointeau 13 3 l'enconire de la pression de fluide
dans le conduit 12 plus ou moins importante et, par
conséquent, une valeur du seuil ou du palier de
pression plus ou moins élevée.

Selon une caractéristique supplémentaire de
I'invention, et comme le monire également la figure
1 des dessins annexés, le dispositif de télécom-
mande de l'appareil 1 comporte, en ouire, une
console 22 de programmation des valeurs des pa-
ramétres définissant la nature et la composition du
fluide d'alimentation, ainsi qu'un dispositif de visua-
lisation 23 de ces valeurs et de messages informa-
tifs lors de l'utilisation de l'appareil 1, I'acquisition
des paramétres programmés et la gestion de la
visualisation étant réalisées par l'unité de traite-
ment 6.

Lorsque l'appareil 1 & commander est un net-
toyeur haute pression, le fluide d'alimentation est
principalement de l'eau. L'unité de traitement 6
contrble alors I'injection, dans le fluide d'alimenta-
tion, provenant d'un réservoir 27 par exemple, de
produits additionnels tels que, par exemple, produit
nettoyant, anti-tarre, etc..., & partir de réservoirs
correspondants 24, au moyen de dispositifs 25 a
ouverture et fermeture commandées tels que, par
exemple, des électrovalves. Par ailleurs, I'unité de
traitement 6 peut également commander le fonc-
tionnement d'un dispositif de chauffage 26 du flui-
de d'alimentation disposé en amont ou en aval du
groupe moteur-pompe 8 et représenté, respective-
ment, en fraits interrompus et en fraits pleins sur la
figure 1 selon sa disposition.

De maniére avantageuse, l'organe de comman-
de 17 pourra présenter frois états de positionne-
ment différents, correspondant & irois seuils de
pression, dont I'un peut étre & 0 bar, et, par consé-
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quent, & firois modes de fonctionnement consé-
cutifs de l'appareil 1 différents tels que, par exem-
ple, une valeur du seuil supérieure ou égale & 20
bars pour un fonctionnement en eau froide, une
valeur du seuil inférieure & 20 bars pour un fonc-
tionnement en eau chaude et, enfin, une chute de
pression inférieure & 10 bars sans apparition d'un
seuil, pour un fonctionnement en eau chaude addi-
tionnée de produit netioyant. La tempéraiure de
chauffage de l'eau ainsi que la concentration en
produit nettoyant sont, le cas échéant, fixées préa-
lablement au moyen de la console 22 de program-
mation.

Un exemple de fonctionnement du dispositif
conforme 2 l'invention va maintenant étre décrit en
regard des figures 4A & 4D, représentant la pres-
sion dans le flexible 2 au cours de la période
d'utilisation d'un nettoyeur haute pression compor-
tant ledit dispositif de télécommande.

En cours de fonctionnement normal, la pres-
sion dans le flexible 2 est constante et égale a la
pression de travail, 160 bars dans le cas de la
figure 4A, et ce, aussi longtemps que la gichette
10 sera maintenue par I'utilisateur (Figure 4A).

Si 2 l'instant ty, I'utilisateur relache la gachette
10, I'écoulement du fluide d'alimentation dans le
flexible 2 est bloqué au niveau du pistolet mécani-
que 3. La pression dans le flexible 2 grimpe alors
rapidement (Figure 4B).

A linstant t2, la pression atteint une valeur
maximale autorisée et I'unité de traitement 6 arréte,
par conséquent, le fonctionnement du groupe mo-
teur-pompe 8. Cette pression est maintenue dans
la portion de flexible 2 située entre le ou les
clapets anti-retour 9 et le pistolet mécanique 3.
Néanmoins, une légére chute de pression est inévi-
table si la durée 2 - t3 est importante. A l'instant ts,
I'utilisateur actionne & nouveau la gachetie 10 et la
pression chute alors rapidement dans le flexible 2
du fait de la levée du blocage réalisé jusqu'alors
par le pistolet mécanique 3 (Figure 4C).

A l'instant 4, la valeur de la pression dans le
flexible 2 devient égale ou légérement inférieure A
la valeur de la pression exercée par le dispositif
élastique 14 sur I'élément mobile 13 qui obstrue
alors le conduit 12 du dispositif programmateur 5,
d'ol il résulte une stabilisation de la pression dans
le flexible 2 & une valeur seuil, d'environ 20 & 25
bars dans le cas de la figure 4D, préréglée au
moyen du dispositif de réglage 15. L'existence de
ce seuil de pression ainsi que sa valeur sont prises
en compte par 'unité de traitement 6 qui en déduit
frés rapidement le mode de fonctionnement de
I'appareil 1 dans la phase de travail consécutive.
Le groupe moteur-pompe 8 est alors remis en
marche par l'unité de traitement, alimenté par le
fluide dont les caractéristiques ont été déterminées
grdce au seuil de pression. A partir de 5, la
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pression augmente rapidement dans le flexible 2
jusqu'a atteindre & nouveau 3 t; la pression de
travail.

Le dispositif de commande conforme 2 I'inven-
tion est également capable de protéger I'appareil 1
contre les micro-fuites lorsque ledit appareil 1 est
en veille, c'est-a-dire lorsqu'il est mis sous tension
mais non utilisé. Ainsi aprés un certain nombre de
mises en marche du groupe moteur-pompe 8 sui-
vies, & chaque fois, d'un arrét immédiat, du fait
d'un blocage du fluide dans le flexible 2 par le
pistolet mécanique 3 non actionné, I'unité de traite-
ment 6 ordonne la mise en veille de I'appareil 1.

En cas de panne du dispositif programmateur
5, ce dernier n'empéche pas le fonctionnement de
I'appareil 1. En effet, |'utilisateur disposera alors
d'une télécommande de l'appareil 1 analogue A
celle, classique, réalisée au moyen d'un pistolet
mécanique haute pression. Les caraciéristiques du
fluide d'alimentation pourront, dans ce cas, &ire
déterminées directement par l'intermédiaire de la
console 22.

Par ailleurs, I'écoulement du fluide sous pres-
sion, en cas de reldchement de la gachetite 10, est
stoppé de maniére nette du fait du blocage réalisé
par le pistolet mécanique 3.

Bien entendu, l'invention n'est pas limitée au
mode de réalisation décrit et représenté aux des-
sins annexés, des modifications restent possibles,
notamment du point de vue de la constitution des
divers éléments ou par substitution d'équivalents
techniques, sans sortir pour autant du domaine de
protection de I'invention.

Revendications

1. Disposiiif de télécommande par voie hydrauli-
que d'un appareil, notamment d'un nettoyeur
haute pression, principalement constitué, d'une
part, par un flexible (2) comportant un disposi-
tif de commande (3) de la mise en marche et
de l'arrét de fonctionnement de l'appareil (1) a
commander et, le cas échéant, une lance de
nettoyage (4), d'autre part, par un dispositif
programmateur (5), intégré ou non dans ledit
dispositif de commande (3), et, enfin, par une
unité de traitement (6), relevant en permanen-
ce, de maniére séquentielle, la pression dans
le flexible (2) au moyen d'un transducteur (7)
correspondant, et conirblant, notamment, le
fonctionnement d'un groupe moteur-pompe (8)
alimentant ledit flexible (2) en fluide sous pres-
sion, ainsi que la nature et la composition dudit
fluide d'alimentation, caractérisé en ce que le
dispositif programmateur (5) est monté en sé-
rie avec le flexible (2), en amont ou en aval du
dispositif de commande (3) , et assure, aprés
actionnement dudit dispositif de commande (3)
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débloquant le flexible (2) et avant mise en
marche du groupe moteur-pompe (8), le main-
tien d'une pression dans le flexible (2) & une
valeur préprogrammée inférieure & une pres-
sion de travail, l'existence et la valeur dudit
seuil de pression étant prises en compte par
I'unité de traitement (6), qui en déduit le mode
de fonctionnement de l'appareil (1) pour la
phase de travail consécutive et met en marche
le groupe moteur-pompe (8).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le dispositif de commande (3) se
présente sous la forme d'un pistolet mécani-
que haute pression, coopérant avec au moins
un clapet antiretour (9).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le dispositif programmateur (5) est
principalement constitué, d'une part, par un
corps support (11) pourvu d'un conduit (12)
traversé par le fluide sous pression, d'aufre
part, par un élément mobile (13) obstruant ledit
conduit (12) sous l'action d'un dispositif élasti-
que (14) et, enfin, par un dispositif de réglage
(15) de la force de pression dudit dispositif
élastique (14).

Dispositif selon la revendication 3, caractérisé
en ce que I'élément mobile (13) et le dispositif
élastique (14), sont, respectivement, sous la
forme d'un pointeau coulissant et d'un ressort
calibré, le dispositif de réglage (15) se présen-
tant, avantageusement, sous la forme d'une
piece d'appui (16) dudit ressort (14) mobile,
dont la position est déterminée par un organe
de commande (17) a plusieurs états.

Dispositif selon I'une quelconque des revendi-
cations 1 & 4, caractérisé en ce qu'il comporie,
en outre, une console (22) de programmation
des valeurs des paramétres définissant la natu-
re et la composition du fluide d'alimentation,
ainsi qu'un dispositif de visualisation (23) de
ces valeurs et de messages informatifs lors de
|'utilisation de I'appareil (1) l'acquisition des
paramétres programmés et la gestion de la
visualisation étant réalisées par I'unité de trai-
tement (6).

Dispositif selon I'une quelconque des revendi-
cations 1 & 5, caractérisé en ce que le fluide
d'alimentation est principalement de I'eau,
I'unité de traitement (6) conirblant, d'une part,
I'injection, dans le fluide d'alimentation, de pro-
duits additionnels, & partir de réservoirs corres-
pondants (24) au moyen de dispositifs (25) a
ouverture et fermeture commandées et, d'autre
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part, le chauffage dudit fluide d'alimentation &
I'aide d'un dispositif de chauffage (26) disposé
en amont ou en aval du groupe moteur-pompe

@8).

Claims

Hydraulic remote control device for an appara-
tus, in particular for a high-pressure cleaner
consisting mainly, on the one hand, of a flexi-
ble hose (2) comprising a device (3) for con-
trolling the starting and stopping of operation
of the apparatus (1) to be controlled and, if
applicable, a cleaning lance (4), on the other
hand of a programming device (5) which is or
is not integrated in said control device (6) and,
finally, of a processing unit (6) which continu-
ously reads the pressure in the flexible hose
(2) in a sequential manner by means of a
corresponding transducer (7) and monitors, in
particular, the operation of a motor-pump as-
sembly (8) supplying said flexible hose (2) with
fluid under pressure as well as the nature and
composition of said supply fluid, characterised
in that the programming device (5) is mounted
in series with the flexible hose (2) upstream or
downstream of the control device (3) and, after
actuation of said control device (3) unblocking
the flexible hose (2) and before the start up of
the motor-pump assembly (8), ensures that a
pressure in the flexible hose (2) is maintained
at a preprogrammed value lower than a work-
ing pressure, the existence and the value of
said pressure threshold being taken into con-
sideration by the processing unit (6) which
deduces from it the mode of operation of the
apparatus (1) for the subsequent working
phase and starts up the motor-pump assembly

@8).

Device according to Claim 1, characterised in
that the control device (3) is in the form of a
high pressure mechanical pistol co-operating
with at least one non-return valve (9).

Device according to Claim 1, characterised in
that the programming device (5) consists main-
ly, on the one hand, of a supporting body (11)
provided with a conduit (12) traversed by the
fluid under pressure, on the other hand of a
movable element (13) obstructing said conduit
(12) under the influence of a resilient device
(14) and, finally, of a device (15) for adjusting
the pressure force of said resilient device (14).

Device according to Claim 3, characterised in
that the movable element (13) and the resilient
device are in the form of a sliding pin and a
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10

calibrated spring respectively, the adjusting
device (15) advantageously being in the form
of a supporting member (16) for said movable
spring (14) of which the position is determined
by a control element (17) having several
states.

Device according to any one of Claims 1 to 4,
characterised in that it also comprises a con-
sole (22) for programming the values of param-
eters defining the nature and composition of
the supply fluid as well as a display device
(23) for these values and for informative mes-
sages during use of the apparatus (1), the
acquisition of the programmed parameters and
the management of the display being carried
out by the processing unit (6).

Device according to any one of Claims 1 to 5,
characterised in that the supply fluid is mainly
water, the processing unit (6) monitoring, on
the one hand, the injection into the supply fluid
of additional products from corresponding res-
ervoirs (24) by means of controlled opening
and closure devices (25) and, on the other
hand, the heating of said supply fluid by
means of a heating device (26) arranged up-
stream or downstream of the motor-pump as-
sembly (8).

Patentanspriiche

1.

Einrichtung zur Fernsteuerung auf hydrauli-
schem Weg eines Gerites, insbesondere ei-
nes Hochdruckeinigers, welche im wesentli-
chen einerseits aus einem flexiblen Element
(2), welches eine Steuereinrichtung (3) zur In-
betriebnahme und zum Stoppen der Funktion
des zu steueruden Gerdtes (1) und gegebe-
nenfalls eine Reinigungslanze (4) umfaBt, und
andererseits aus einer Programmierungsein-
richtung (5), welche in der Steuereinrichtung
(3) integriert ist oder nicht, und schlieBlich aus
einer Bearbeitungseinheit (6) besteht, welche
in Permanenz in sequentieller Weise den
Druck in dem flexiblen Element (2) mit Hilfe
eines entsprechenden MeBwandlers (7) auf-
nimmt und insbesondere das Funktionieren ei-
ner Motor-Pumpe-Gruppe (8), welche das flexi-
ble Element (2) mit unter Druck stehendem
Fluid speist, ebenso wie die Art und die Zu-
sammensetzung des zuzufiihrenden Fluids
kontrolliert, dadurch gekennzeichnet, daB die
Programmierungseinrichtung (5) in Serie mit
dem flexiblen Element (2), stromaufwirts oder
stromabwirts von der Steuereinrichtung (3),
angeordnet ist und nach der Betétigung der
Steuereinrichtung (3), welche das flexible Ele-
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ment (2) freigibt, und vor der Inbetriebnahme
der Motor-Pumpe-Gruppe (8) die Aufrechter-
haltung eines Druckes in dem flexiblen Ele-
ment (2) auf einem vorprogrammierten Wert,
welcher unter einem Arbeitsdruck liegt, sicher-
stellt, wobei die Existenz und der Wert des
Schwellwertes des Druckes von der Bearbei-
fungseinheit (6) in Betracht gezogen werden,
welche daraus die Art des Funktionierens des
Gerdtes (1) fir die folgende Arbeitsphase
schlieBt und die Motor-Pumpe-Gruppe (8) in
Betrieb setzt.

Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Steuereinrichtung (3) die
Form einer mechanischen Hochdruckpistole
aufweist, welche mit wenigstens einem Ruick-
schlagventil (9) zusammenwirk.

Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Programmierungseinrichtung
(5) hauptsidchlich einerseits aus einem Trager-
kGrper (11), in welchem eine von dem unter
Druck stehenden Fluid durchflossenen Leitung
(12) vorgesehen ist, und andererseits aus ei-
nem beweglichen Element (13), welches die
Leitung (12) durch Einwirkung einer elasti-
schen Einrichtung (14) abschlieBt, und schlie3-
lich aus einer Einrichtung (15) zum Regeln der
AnpreBkraft der elastischen Einrichtung (14)
besteht.

Einrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das bewegliche Element (13)
und die elastische Einrichtung (14) jeweils in
Form einer verschiebbaren Disennadel und ei-
ner kalibrierten Feder ausgebildet sind, wobei
die Regeleinrichtung (15) vorzugsweise in
Form eines Abstlizstlickes (16) der bewegli-
chen Feder (14), deren Position durch ein
Steuerorgan (17) mit mehreren Stufen be-
stimmt ist, ausgebildet ist.

Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, daB sie auBerdem
eine Konsole (22) zum Programmieren der
Werte der Parameter, welche die Art und die
Zusammensetzung des zuzufiihrenden Fluids
definieren, ebenso wie eine Einrichtung (23)
zum Sichtbarmachen dieser Werte und von
informativen Nachrichten bei der Verwendung
des Gerétes (1), der Erfassung der Program-
mierten Parameter und der Steuerung der
Sichtbarmachung, welche durch die Bearbei-
fungseinheit (6) realisiert werden, aufweist.

Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, daB das zuzufiihren-
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de Fluid hauptsdchlich Wasser ist, wobei die
Bearbeitungseinheit (6) einerseits die Einsprit-
zung von zusdtzlichen Produkten in das zuzu-
flihrende Fluid, ausgehend von entsprechen-
den Vorratsbehiltern (24), mit Hilfe von Ein-
richtungen (25) zum gesteuerten Offnen und
SchlieBen kontrolliert und andererseits die Er-
hitzung des zuzufiihrenden Fluids mit Hilfe ei-
ner Heizeinrichtung (26), welche stromaufwirts
oder stromabwirts der Motor-Pumpe-Gruppe
(8) angeordnet ist, kontrolliert.
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