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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Boden-
reinigungsmaschine, miteinem Maschinengehause, das
sich entlang einer Langsachse der Bodenreinigungsma-
schine zwischen einem vorderen Ende und einem hint-
eren Ende erstreckt, mit einem Reinigungsflissigkeits-
behalter, der in dem Maschinengehause aufgenommen
ist, mit einem Schmutzflissigkeitsbehalter, der in dem
Maschinengehause aufgenommen ist, mit einem Fahr-
werk mit Radern, das das Maschinengehause tragt und
derart ausgestaltet ist, dass die Bodenreinigungsma-
schine Uber eine zu reinigende Bodenflache bewegt
werden kann, wobei das Fahrwerk wenigstens ein Vor-
derrad und wenigstens ein Hinterrad aufweist, die ent-
lang der Langsachse voneinander beabstandet sind,
wobei das Fahrwerk lenkbar ausgestaltetist, sodass eine
Fahrtrichtung, entlang derer sich die Bodenreinigungs-
maschine Uber die zu reinigende Bodenflache bewegt,
veranderbar ist, mit einer Reinigungseinrichtung mit Rei-
nigungselementen, die ausgestaltet sind, mit der zu rei-
nigenden Bodenflache einzugreifen, wenn die Boden-
reinigungsmaschine lber die zu reinigende Bodenflache
bewegt wird, mit einer Einrichtung zum Aufbringen von
Reinigungsflissigkeit aus dem Reinigungsflissigkeits-
behalter auf die zu reinigenden Bodenflache, die derart
ausgestaltet ist, dass die Reinigungsfliissigkeit derart
aufgebracht wird, dass die Reinigungsfliissigkeit in den
Bereich der Reinigungseinrichtung gelangt, und miteiner
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung, die sich senk-
recht zur Langsachse und parallel zu der zu reinigenden
Bodenflache erstreckt, und wobei die Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung ausgestaltet ist, sich auf der
zu reinigenden Bodenflache befindliche Flissigkeit auf-
zunehmen, sodass diese zu dem Schmutzflissigkeits-
behalter forderbar ist. Ferner betrifft die vorliegende Er-
findung ein Verfahren zum Betrieb einer derartigen Bo-
denreinigungsmaschine.

[0002] Derartige Bodenreinigungsmaschinen sind aus
dem Stand der Technik bekannt. Im Betrieb derartiger
Maschinen wird Reinigungsflissigkeit wie beispielswei-
se Frischwasser aus dem Reinigungsflussigkeitsbehal-
ter mittels der dafiir vorgesehenen Einrichtung auf die zu
reinigende Bodenflache aufgebracht, wobei die Reini-
gungselemente mit der Bodenflache eingreifen, um im
Zusammenwirken mit der Reinigungsflissigkeit
Schmutz von dieser zu l6sen. Mithilfe der Schmutzflis-
sigkeitsaufnahmeeinrichtung, die beispielsweise als ein
Saugfull ausgestaltet sein kann, wird die zuvor aufge-
brachte Reinigungsflissigkeit, die nach dem Eingriff der
Reinigungselemente mit der Bodenflache schmutzbela-
den ist, sodass es sich um Schmutzflissigkeit handelt,
wieder aufgenommen und in den Schmutzflissigkeits-
behalter verbracht.

[0003] Derartige sogenannte Scheuersaugmaschinen
kdénnen als handgefiihrte oder Aufsitzmaschinen ausge-
fuhrt sein. AuRerdem ist es mdglich, dass derartige Ma-
schinen als autonom fahrende sogenannte Reinigungs-
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roboter ausgefuhrt sind, sodass keine Bedienperson den
Betrieb unmittelbar GUberwacht.

[0004] Beim Betrieb derartiger Maschinen kénnen sich
jedoch die folgenden Probleme ergeben.

[0005] Die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung,
also Ublicherweise der Saugful}, erstreckt sich wenigs-
tens Uber die gesamte Breite der Bodenreinigungsma-
schine und ragt haufig auch noch seitlich dariiber hinaus,
um sicherzustellen, dass Schmutzflissigkeit, die auf
dem zu reinigende Bodenflache aufgebracht worden
ist, wieder vollstdndig aufgenommen und in den
Schmutzflissigkeitsbehalter verbracht wird. Ein seitli-
cher Uberstand (ber die Breite der Reinigungseinrich-
tung istinsbesondere deswegen erforderlich, damit auch
bei Kurvenfahrten die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung den gesamten Bereich erfasst, in dem von der
Reinigungseinrichtung Schmutzflissigkeit verteilt wor-
den ist.

[0006] Dabeiistdie Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung in Fahrtrichtung gesehen hinter den Hinterra-
dern angebracht, was dazu fiihrt, dass dann, wenn die
Maschine eine Kurvenfahrt in einer Richtung ausfiihrt,
die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung auf der
von dem Kurveninneren abgewandten Seite der Maschi-
ne nach auf3en ausschwenkt. Dies kann dann zum Prob-
lem fiihren, wenn die Maschine entlang eines Gegen-
standes wie beispielsweise eines Regals oder einer
Wand entlang fahrt und dann von dieser seitlich weg-
bewegt werden soll.

[0007] In diesem Zusammenhang ist darauf hinzuwei-
sen, dass der Begriff "Gegenstand" im Sinne der vor-
liegenden Anmeldung so zu verstehen ist, dass er jede
Art von sich von einer zu reinigenden Bodenflache weg
erstreckenden Elementen erfassen soll. Demnach sollen
darunter neben Einrichtungsgegenstanden wie Mdbeln
auch andere Gegenstande fallen, die moglicherweise
nur temporar auf der zu reinigenden Bodenflache ange-
ordnet sind. Ferner sollen im Kontext der vorliegenden
Anmeldung unter diesen Begriff auch sich vertikal er-
streckende Wande fallen.

[0008] Um dieses Problem zu lésen, ist es aus dem
Stand der Technik, wie beispielsweise aus der
JP3267483B2, auch bekannt, die Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung um eine vertikale Achse schwenk-
bar an dem Maschinengehduse der Bodenreinigungs-
maschine anzubringen, sodass sie dann, wenn sie bei
einer Kurvenfahrt zur Anlage mit einem Gegenstand
kommt, dadurch weg verschwenkt werden kann.
[0009] Allerdings kann dabei nicht ausgeschlossen
werden, dass es durch die Anlage zwischen dem seit-
lichen Ende der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung und dem fraglichen Gegenstand zu einer Bescha-
digung des Letzteren kommt.

[0010] DiesesProblemdes Ausschwenkensistbeson-
ders relevant bei autonom betriebenen Bodenreini-
gungsmaschine. Da diese nicht von einem Benutzer
Uberwacht werden, kann auch wahrend der Fahrt nicht
durch diesen unmittelbar eingeschatzt werden, ob der
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Kontakt zwischen der Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung und dem Gegenstand, mit dem deren seitliches
Ende moglicherweise in Kontakt kommt, zu einem Scha-
den fuhrt oder nicht.

[0011] Daher ist es bei autonom betriebenen Boden-
reinigungsmaschine zwingend erforderlich, einen sol-
chen Kontakt zwischen der Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung und einem seitlich neben der Bodenreini-
gungsmaschine befindlichen Gegenstand zu vermeiden.
Daher kommt es bei autonom betriebenen Bodenreini-
gungsmaschinen nicht infrage, das Problem des Kon-
takts mit seitlich angeordneten Gegenstéanden dadurch
zu verringern, dass die Schmutzflissigkeitsaufnahme-
einrichtung schwenkbar um eine vertikale Achse am
Maschinengehause angebracht wird, sodass sie bei
Kontakt entgegen einem geringen Widerstand aus der
Mittellage ausgeschenkt werden kann.

[0012] Ausgehend vom Stand der Technik liegt der
vorliegenden Erfindung daher die Aufgabe zugrunde,
eine Bodenreinigungsmaschine bereitzustellen, deren
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung derart gehal-
tert ist, dass sie seitlich nahe an Gegensténden entlang
fahren kann und dennoch Kurvenfahrten weg von dem
Gegenstand mdglich sind, ohne dass es zum Kontakt
zwischen der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
und den fraglichen Gegenstanden kommt.

[0013] Erfindungsgemals wird diese Aufgabe geldst
durch eine Bodenreinigungsmaschine, mit einem Ma-
schinengehduse, das sich entlang einer Langsachse
der Bodenreinigungsmaschine zwischen einem vorde-
ren Ende und einem hinteren Ende erstreckt, mit einem
Reinigungsflissigkeitsbehalter, der in dem Maschinen-
gehause aufgenommen ist, mit einem Schmutzflissig-
keitsbehalter, der in dem Maschinengehause aufgenom-
men ist, mit einem Fahrwerk mit Radern, das das Ma-
schinengehduse tragt und derart ausgestaltet ist, dass
die Bodenreinigungsmaschine Uber eine zu reinigende
Bodenflache bewegt werden kann, wobei das Fahrwerk
wenigstens ein Vorderrad und wenigstens ein Hinterrad
aufweist, die entlang der Langsachse voneinander be-
abstandet sind, wobei das Fahrwerk lenkbar ausgestal-
tet ist, sodass eine Fahrtrichtung, entlang derer sich die
Bodenreinigungsmaschine uber die zu reinigende Bo-
denflache Bodenflache bewegt, veranderbar ist, mit ei-
ner Reinigungseinrichtung mit Reinigungselementen,
die ausgestaltet sind, mit der zu reinigenden Bodenfla-
che einzugreifen, wenn die Bodenreinigungsmaschine
Uber die zu reinigende Bodenflache bewegt wird, mit
einer Einrichtung zum Aufbringen von Reinigungsflis-
sigkeit aus dem Reinigungsflissigkeitsbehalter auf die
zu reinigenden Bodenflache, die derart ausgestaltet ist,
dass die Reinigungsfliissigkeit derart aufgebracht wird,
dass die Reinigungsflussigkeit in den Bereich der Reini-
gungseinrichtung gelangt, und mit einer Schmutzfliissig-
keitsaufnahmeeinrichtung, die sich senkrecht zur Langs-
achse und parallel zu der zu reinigenden Bodenflache
erstreckt, wobei die Schmutzfliissigkeitsaufnahmeein-
richtung ausgestaltet ist, sich auf der zu reinigenden
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Bodenflache befindliche Flissigkeit aufzunehmen, so-
dass diese zu dem Schmutzflissigkeitsbehalter forder-
bar ist, wobei die Schmutzfliissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung entlang der Léangsachse gesehen auf der von dem
Vorderrad abgewandten Seite des Hinterrads an dem
Maschinengehduse angeordnet ist und wobei die
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung verschiebbar
zwischen einer eingefahrenen Stellung und einer aus-
gefahrenen Stellung an dem Maschinengehause geh-
altert ist und wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahme-
einrichtung in der eingefahrenen Stellung entlang der
Langsachse gesehen ndher dem wenigstens einen Hin-
terrad ist als in der ausgefahrenen Stellung.

[0014] Demnach weist auch die erfindungsgemafle
Bodenreinigungsmaschine ein Fahrwerk mit wenigstens
einem Vorderrad und wenigstens einem Hinterrad auf,
das ein Maschinengehause tragt, in dem unter anderem
ein Reinigungsflissigkeitsbehalter und ein Schmutzflis-
sigkeitsbehalter aufgenommen sind. In einer bevorzug-
ten Ausfihrungsform weist das Fahrwerk zwei unabhan-
gig voneinander angetriebene Hinterrdder und wenigs-
tens ein verstellbares Vorderrad auf. Es ist aber auch
denkbar, dass ein oder zwei aktive lenkbare Vorderrader
vorgesehen sind. Insbesondere ist die vorliegende Er-
findung nicht auf eine bestimmte Art und Weise der
Ausgestaltung der Lenkbarkeit beschrankt.

[0015] An dem Fahrwerk ist zudem eine Reinigungs-
einrichtung mit Reinigungselementen gehaltert, die mit
der zu reinigenden Bodenflache, Uber die die Boden-
reinigungsmaschine mittels des Fahrwerks bewegt wer-
den kann, eingreifen kénnen. Darlber hinaus ist eine
Reinigungseinrichtung an dem Maschinengehause an-
gebracht, die Reinigungselemente aufweist, die mit der
zureinigenden Bodenflache eingreifen kdnnen, wenn die
Bodenreinigungsmaschine mithilfe des Fahrwerks Uber
diese hinweg bewegt wird. Weiterhin kann mit einer ent-
sprechenden Einrichtung, die beispielsweise als eine
Disenanordnung ausgebildet sein kann, Reinigungs-
flissigkeit aus dem Reinigungsflissigkeitsbehalter so
auf die zu reinigende Bodenflache aufgebracht werden,
dass sie in den Bereich der Reinigungseinrichtung ge-
langt.

[0016] SchlieRlich an dem Maschinengehause eine
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung, die beispiels-
weise in Form eines SaugfulRes ausgebildet sein kann,
derart angeordnet, dass sie sich entlang der durch das
Maschinengehduse definierten Langsachse gesehen
auf der von dem Vorderrad abgewandten Seite des Hin-
terrades befindet. Die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung ist also im Bereich des hinteren Endes ange-
bracht und auch in Fahrtrichtung der Maschine gesehen
hinter den Hinterradern.

[0017] Die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
ist ausgestaltet, sich auf der zur reinigenden Bodenfla-
che befindliche Schmutzflissigkeit aufzunehmen. Dies
kann in einer bevorzugten Ausflihrungsform dadurch
geschehen, dass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung ein Absaugvolumen aufweist, das Uber die ge-
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samte Breite der Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung gegenuiber der zu reinigenden Bodenflache offen ist
und zudem mit dem Schmutzfliissigkeitsbehalter ver-
bunden ist. In dem Schmutzflissigkeitsbehalter wird
mit einer Absaugeinrichtung ein gegeniber der Umge-
bung niedrigerer Druck, also ein Unterdruck, erzeugt,
sodass eine Luftstromung aus dem Absaugvolumen in
den Schmutzflissigkeitsbehalter erzeugt wird, die
Schmutzflissigkeit mitreif3t und so in den Schmutzflis-
sigkeitsbehalter férdert.

[0018] Erfindungsgemal ist nun weiter vorgesehen,
dass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung ver-
schiebbar zwischen einer eingefahrenen Stellung und
einer ausgefahrenen Stellung an dem Maschinengehau-
se gehaltert ist, wobei die Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung in der eingefahrenen Stellung entlang der
Langsachse, die durch das Maschinengehause definiert
wird und sich zwischen dem vorderen und dem hinteren
Ende erstreckt, der dem wenigstens einen Hinterrad
naher ist als in der ausgefahrenen Stellung.

[0019] Erfindungsgemal® kann die Schmutzfliissig-
keitsaufnahmeeinrichtung also, vorzugsweise parallel
zu der Langsachse, verfahren werden. Wenn die erfin-
dungsgemafle Bodenreinigungsmaschine in geringem
seitlichen Abstand entlang eines Gegenstandes wie bei-
spielsweise eines Regals oder einer Wand bewegt wird
und eine Kurvenfahrt weg von diesem Gegenstand aus-
fihren soll, wird die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung aus der ausgefahrenen in die eingefahrenen
Stellung verfahren, was dazu fuhrt, dass diese nur noch
in geringerem Umfang hin zu dem Gegenstand aus-
schwenkt, wenn die Bodenreinigungsmaschine eine
Kurvenfahrt weg von dem Gegenstand ausflhrt.

[0020] Wenn die Bodenreinigungsmaschine jedoch
nicht in geringem seitlichen Abstand zu einem Gegen-
stand bewegt wird und eine Kurvenfahrt ausfiihren soll,
verbleibt die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
in der ausgefahrenen Stellung, damit sichergestellt ist,
dass dann, wenn die Bodenreinigungsmaschine die Kur-
venfahrt ausfiinrt, auch auf der kurvenduReren Seite der
gesamte Bereich von der Schmutzfliissigkeitsaufnahme-
einrichtung erfasst wird, der zuvor von der Reinigungs-
einrichtung Giberstrichen worden war und somit Schmutz-
flussigkeit aufweist.

[0021] Durch die Verfahrensbarkeit der Schmutzflis-
sigkeitsaufnahmeeinrichtung zwischen zwei entlang der
Langsachse gesehen beanstandeten Stellungen wird
also ermdglicht, dass die Bodenreinigungsmaschine in
geringem seitlichen Abstand entlang eines Gegenstan-
des bewegt werden und davon ausgehend eine Kurven-
fahrt ausfiihren kann, ohne dass die Bodenreinigungs-
maschine bzw. deren Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung in Kontakt mit dem Gegenstand kommt. Die
erfindungsgemafe Bodenreinigungsmaschine kann da-
mit ndher an Gegenstanden entlang fahren, als dies bei
Maschinen gemaR des Standes der Technik der Fall ist,
wobei dennoch die sicherheitstechnischen Anforderun-
gen erfillt sind.
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[0022] In einer bevorzugten Ausfihrungsform der vor-
liegenden Erfindung ist eine Antriebseinrichtung vorge-
sehen, die ausgestaltetist, wenigstens ein Rad des Fahr-
werks anzutreiben. In diesem Fall ist es nicht erforderlich,
dass ein Benutzer die Maschine schieben oder ziehen
muss, sondern die Maschine kann sich selbsttatig be-
wegen.

[0023] Weiterhin ist ein Antrieb, vorzugsweise ein Li-
nearantrieb, vorgesehen, der ausgestaltet ist, die
Schmutzaufnahmeeinrichtung zwischen der eingefahre-
nen und der ausgefahrenen Stellung zu bewegen. Mit-
hilfe dieses Antriebs kann die Schmutzflissigkeitsauf-
nahmeeinrichtung dann entweder von einem Benutzer
gesteuert oder selbsttatig bei Kurvenfahrten von der
ausgefahrenen in die eingefahrene Stellung und umge-
kehrt verfahren werden

[0024] In einer weiteren bevorzugten Ausflhrungs-
form ist eine Sensoranordnung vorgesehen, die ausge-
staltet ist, einen Abstand senkrecht zu der Langsachse
zwischen dem Maschinengehduse und einem Gegen-
stand zu erfassen, der entlang der Langsachse gesehen
seitlich der Bodenreinigungsmaschine angeordnet ist.
Dadurch wird ermdglicht, das automatisch erfasst wird,
ob ein seitlicher Mindestabstand zu einem Gegenstand
unterschritten ist, bei dem die Schmutzflissigkeitsauf-
nahmeeinrichtung bei einer Kurvenfahrt in Kontakt mit
diesem Gegenstand kommt. Dies kann in einer weiteren
bevorzugten Ausfihrungsform einem Benutzer ange-
zeigt werden. Es ist aber auch moglich, dass ein ent-
sprechendes Signal von einer Steuereinheit der Boden-
reinigungsmaschine entsprechend verarbeitet wird.
[0025] Weiterhin ist es bevorzugt, wenn eine Steuer-
einheit vorgesehen ist, die in Signalverbindung mit der
Sensoranordnung ist und die mit dem Antrieb verbunden
ist, wobei die Steuereinheit konfiguriert ist, den Antrieb so
zu steuern, dass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung in die eingefahrene Stellung bewegt wird, wenn
ein von der Sensoranordnung erfasster Abstand einen
vorgegebenen Schwellwert unterschreitet. Bei dieser
Ausfiihrungsform wird den Schmutz Fliissigkeitsaufnah-
me Einrichtung also automatisch bei Unterschreiten ei-
nes gewissen Mindestabstandes zu einem seitlich an-
geordneten Gegenstand aus der ausgefahrenen in die
eingefahrene Stellung verfahren.

[0026] In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist die
Bodenreinigungsmaschine als ein sogenannter Roboter
ausgestaltet, wobei die Steuereinheit konfiguriert ist,
eine Route zu bestimmen und die Bodenreinigungsma-
schine so steuern, dass sie der Route folgt. Gerade dann,
wenn die Bodenreinigungsmaschine als Roboter ausge-
bildet ist, ist das Problem des Kontakts der Schmutz-
flissigkeitsaufnahmeeinrichtung mit seitlich zu der Bo-
denreinigungsmaschine angeordneten Gegensténden,
wie schon erlautert, besonders problematisch, weil kein
Benutzer unmittelbar einschatzen kann, ob ein solcher
Kontakt zu Schaden flhrt. Daher ist es bei derartigen
Robotern besonders vorteilhaft, wenn das Verfahren der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung zwischen der
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ausgefahrenen und der eingefahrenen Stellung automa-
tisiert, wie bereits beschrieben mithilfe eines Antriebs
und einer Sensoranordnung, erfolgt.

[0027] Weiter bevorzugt ist die Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung um eine Hochachse, die derart
relativ zum Maschinengehduse verlauft, dass sie sich
im Betrieb senkrecht zu der zu reinigenden Bodenflache
erstreckt, schwenkbar am Maschinengehause gehaltert.
Dies ermdglicht, dass dann, wenn die Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung in Kontakt mit einem Gegen-
stand gerat, diese seitlich ausweichen kann.

[0028] In einer weiteren bevorzugten Ausflihrungs-
form ist die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
zwischen eine abgesenkten und einer ausgehobenen
Stellung verfahrbar, wobei die Schmutzfliissigkeitsauf-
nahmeeinrichtung in der abgesenkten Stellung einer zu
reinigenden Bodenflache naher ist als in der ausgehobe-
nen Stellung und wobei die Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung in der abgesenkten Stellung vorzugswei-
se an der zu reinigenden Bodenflache anliegt. Damit ist
es moglich, dass die Schmutzfliissigkeitsaufnahmeein-
richtung in eine Nicht-Betriebsstellungsverfahren wird, in
der sie von der zu reinigenden Bodenflache beabstandet
istund in der diese wahrend einer Fahrt Giber eine Boden-
flache keinen Schaden nehmen kann.

[0029] Ferner ist es bevorzugt, dass die Reinigungs-
einrichtung gemessen senkrecht zu der Langsachse
eine erste Breite aufweist und die Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung gemessen senkrecht zu der
Langsachse eine zweite Breite aufweist, wobei die zwei-
te Breite groRer oder gleich der ersten Breite ist. Dadurch
wird, wie bereits erlautert, sichergestellt, dass bei Kur-
venfahrten die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung den gesamten Bereich der zu reinigenden Boden-
flache erfasst, der auch in Eingriff mit der Reinigungs-
einrichtung war und auf dem Schmutz Flissigkeit vor-
handen ist.

[0030] In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist die
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung als sogenann-
ter Saugfuld ausgebildet und weist einen Grundkdrper
auf, von dem sich eine vordere und eine hintere Saug-
lippe weg erstrecken, die sich quer zu der Langsachse
erstrecken und in Richtung der Langsachse voneinander
beabstandet sind, sodass zwischen den Sauglippen und
dem Grundkdérper ein Absaugvolumen ausgebildet ist,
wobei die Sauglippen ausgebildet sind, mit einer Unter-
kante mit der zu reinigenden Bodenflache zur Anlage zu
kommen und wobei eine Verbindungsleitung vorgese-
hen ist, die sich zwischen dem Grundkoérper und dem
Schmutzflissigkeitsbehalter erstreckt, sodass das Ab-
saugvolumen und der Schmutzflissigkeitsbehalter in
Fluidverbindung miteinander stehen. In weiter bevorzug-
ter Weise ist eine Absaugeinrichtung mit dem Schmutz-
flissigkeitsbehalter verbunden, sodass dieser mit einem
unter Druck beaufschlagt werden kann, durch den wie-
derum eine Luftstrdmung von dem Absaugvolumen
durch die Verbindungsleitung in den Schmutzflussig-
keitsbehalter hinein erzeugt werden kann, die Schmutz-
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flissigkeit aus dem Absaugvolumen in den Schmutz-
flissigkeitsbehalter mitreilt.

[0031] Weiterhin ist es bevorzugt, dass an dem Ma-
schinengehduse eine Bedieneinheit gehaltert ist, die
Bedienelemente aufweist, die von einem Benutzer be-
tatigt werden konnen, wobei die Bedieneinheit entlang
der Langsachse gesehen zwischen einer eingefahrenen
Position und einer ausgefahrenen Position verfahrbarist,
wobei die Bedieneinheit gesehen entlang der Langsach-
se in der eingefahrenen Stellung dem vorderen Ende
naher ist als in der ausgefahrenen Stellung.

[0032] Zun&chst wird darauf hingewiesen, dass das
Konzept einer entlang der Langsachse gesehen zwi-
schen zwei voneinander beanstandeten Positionen ver-
fahrbaren Bedieneinheit ein selbsténdig erfinderisches
Konzept ist, dass unabhangig von der Verfahrbarkeit der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung bei Bodenrei-
nigungsmaschinen Verwendung finden kann.

[0033] Wenn die Bedieneinheit, von Hand oder auch
mithilfe einer Antriebseinheit, zwischen einer eingefah-
renen und einer ausgefahrenen Position verfahren wer-
den kann, kann gerade bei Kurvenfahrten verhindert
werden, dass die Bedieneinheit mit Gegenstanden im
Bereich der Bodenreinigungsmaschine in Kontakt
kommt, was dadurch erreicht wird, dass die Bedienein-
heit ins solchen Situation in die eingefahrene Stellung,
ggf. automatisch mittels der Antriebseinheit verfahren
wird. Die ausgefahrenen Stellung ist jedoch dann vor-
teilhaft, wenn die Maschine von einem Benutzer gefiihrt
wird, da die Bedienen Einheit dann weiter Uber das
hintere Ende des Maschinengehduse hinausragt und
sich der Benutzer weiter weg von dem hinteren Ende
befinden kann und damit das Risiko geringer ist, dass er
in Kontakt mit der Schmutzfliissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung kommt und diese mdglicherweise beschadigt.
[0034] In einem weiteren Aspekt der vorliegenden Er-
findung wird die obige Aufgabe durch ein Verfahren zum
Betrieb einer Bodenreinigungsmaschine gemaf einer
der zuvor beschriebenen Ausfiihrungsformen geldst,
wobei das Verfahren die folgenden Schritte umfasst:

Bewegen der Bodenreinigungsmaschine tber eine
zu reinigende Bodenflache,

Erfassen eines Abstands senkrecht zu der Langs-
achse zwischen dem Maschinengehause und eines
Gegenstand, der entlang der Langsachse gesehen
seitlich der Bodenreinigungsmaschine angeordnet
ist, und

wenn der von der Sensoranordnung erfasste Ab-
stand einen vorgegebenen Schwellwert unterschrei-
tet, Ansteuern eines Antriebs, sodass die Schmutz-
flissigkeitsaufnahmeeinrichtung in die eingefahre-
ne Stellung bewegt wird.

[0035] Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung
anhand einer Zeichnung beschrieben, die lediglich ein
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bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel darstellt, wobei
Figur 1  eine Seitenansicht eines Ausfuhrungsbei-
spiels einer erfindungsgemafien Bodenreini-
gungsmaschine mit der Bedieneinheit in der
eingefahrenen Position zeigt,

Figur2 eine Seitenansicht des Ausfiihrungsbeispiels
einer erfindungsgemaflen Bodenreinigungs-
maschine aus Figur 1 mit der Bedieneinheit
in der ausgefahrenen Position zeigt,

Figur 3  eine vergréRerte Seitenansicht des Ausfiih-
rungsbeispiels einer erfindungsgemafen Bo-
denreinigungsmaschine aus Figur 1 mit der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung in
der ausgefahrenen Stellung und in der abge-
senkten Stellung zeigt,

Figur4  eine vergroRerte Seitenansicht des Ausfiih-
rungsbeispiels einer erfindungsgemafien Bo-
denreinigungsmaschine aus Figur 1 mit der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung in
der eingefahrene Stellung und in der abge-
senkten Stellung zeigt,

Figur5 eine vergroRerte Seitenansicht des Ausfiih-
rungsbeispiels einer erfindungsgemafien Bo-
denreinigungsmaschine aus Figur 1 mit der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung in
der eingefahrenen Stellung und in der ausge-
hobenen Stellung zeigt,

Figur 6  eine perspektivische Ansicht von unten der
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
des Ausflhrungsbeispiels einer erfindungs-
gemafen Bodenreinigungsmaschine aus Fi-
gur 1 zeigt,

Figur 7  eine Draufsicht des Ausfiihrungsbeispiels ei-
ner erfindungsgemalen Bodenreinigungs-
maschine aus Figur 1 mit der Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung in der ausgefahre-
nen Stellung zeigt und

Figur 8 eine Draufsicht des Ausfiihrungsbeispiels ei-
ner erfindungsgemalen Bodenreinigungs-
maschine aus Figur 1 mit der Schmutzfliissig-
keitsaufnahmeeinrichtung in der eingefahre-
nen Stellung zeigt.

[0036] Wie den Figuren 1 und 2 zu entnehmen ist,
weist das Ausflihrungsbeispiel einer erfindungsgema-
Ren Bodenreinigungsmaschine 1 ein Maschinengehgu-
se 3 auf, in dem ein Schmutzflissigkeitsbehalter 5 sowie
ein Reinigungsflissigkeitsbehalter 7 aufgenommen
sind. Weiterhin weist die Bodenreinigungsmaschine 1
ein Fahrwerk 9 auf, dass zwei Hinterrader 11 sowie ein
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um eine Hochachse verschwenkbares Vorderrad 13 auf-
weist, sodass die Bodenreinigungsmaschine 1 ausge-
bildetist, mittels des Fahrwerks 9 Uber eine zu reinigende
Bodenflache 15 bewegt zu werden. Die beiden Hinter-
rader 11 sind unabhangig voneinander angetrieben, so-
dass durch Wahl der Geschwindigkeiten der beiden Hin-
terrader 11 die Bodenreinigungsmaschine 1 gelenkt wer-
den kann. Alternativ zu einer Ausgestaltung mit unab-
hangig voneinander angetriebenen Hinterradern 11 istes
aber auch denkbar, dass das Vorderrad 13 aktiv lenkbar
ausgestaltet ist. Die vorliegende Erfindung ist jedenfalls
nicht auf eine bestimmte Ausgestaltung zum Erreichen
der lenkbare beschrankt.

[0037] Weiterhin ist die Bodenreinigungsmaschine 1
mit einer Antriebseinrichtung 17 versehen, die mit den
Hinterradern 9 derart gekoppelt ist, dass diese drehend
von der Antriebseinrichtung 17 angetrieben werden, so-
dass die Bodenreinigungsmaschine 1 selbsttatig Gber
eine zu reinigende Bodenflache 15 fahren kann. Wie
schon erwahnt, kénnen die beiden Hinterrader 11 mit
unterschiedlichen Geschwindigkeiten angetrieben wer-
den.

[0038] Ferner weist die Bodenreinigungsmaschine 1
eine Bedieneinheit 19 auf, die im oberen Bereich des
Maschinengehauses 3 angeordnet ist und eine Vielzahl
von Bedienelementen aufweist, die von einem Benutzer
betatigt werden konnen. Wie aus dem Vergleich der
Figuren 1 und 2 hervorgeht, kann die Bedieneinheit 19
zwischen einer in Figur 1 gezeigten eingefahrenen Posi-
tion und einer in Figur 2 dargestellten ausgefahrenen
Position verfahren werden. Das Maschinengehause 3
erstreckt sich entlang einer Langsachse 21 von einem
vorderen Ende 23 zu einem hinteren Ende 25, und in der
ausgefahrenen Position ist die Bedieneinheit 19 weiter
von dem vorderen Ende 23 entfernt als in der einge-
fahrenen Position. Insbesondere ragt die Bedieneinheit
in der ausgefahrenen Position (siehe Figur 2) weiter Uiber
das hintere Ende 25 des Maschinengehauses 3 hinaus,
als dies in der eingefahrenen Position (Figur 1) der Fall
ist. In einer bevorzugten Ausflihrungsform ist eine An-
triebseinheit vorgesehen, die ausgebildet ist, die Bedien-
einheit 19 zwischen der eingefahrenen Position und der
ausgefahrenen Position motorisch zu verfahren. Es ist
aber auch denkbar, dass dieses Verfahren durch einen
Benutzer von Hand ausgeflhrt wird.

[0039] Wenn die Bedieneinheit 19 in der ausgefahre-
nen Position ist, kann ein Benutzer, der zur Bedienung
hinter Maschine 1 herlauft, die darin vorgesehenen Be-
dienelemente besser erreichen, als dies der Fall ist,
wenn die Bedieneinheit 19 in der eingefahrenen Position
ist. Insbesondere muss der Benutzer, wenn die Bedien-
einheit 19 in der ausgefahrenen Position ist, nicht so
nahe an das hintere Ende 25 der Bodenreinigungsma-
schine 1 treten, um diese zu bedienen, sodass vermie-
den wird, dass er insbesondere mit den Fii3en in den
Arbeitsbereich der Bodenreinigungsmaschine 1 kommt.
[0040] Das hier dargestellte bevorzugten Ausfiih-
rungsbeispiel einer Bodenreinigungsmaschine 1 ist als
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autonome Reinigungsmaschine, d. h. als sogenannter
Bodenreinigungsroboter, ausgebildet, derin der Lage ist,
selbsttatig eine Route zu bestimmen und entlang dieser
Uber die zu reinigende Bodenflache 15 zu fahren. Wah-
rend des autonomen Betriebs ist es vorteilhaft, wenn die
Bedieneinheit 19 in der eingefahrenen Stellung ist, da sie
dann nicht so weit Uber das Maschinengehduse 3 hi-
nausragt und das Risiko minimiert ist, dass bei Lenk-
mandvern die Bedieneinheit 19 mit Gegenstanden im
Umfeld der Bodenreinigungsmaschine 1 in Kontakt
kommt.

[0041] An dieser Stelle ist anzumerken, dass die vor-
liegende Erfindung jedoch nicht auf autonome Boden-
reinigungsmaschinen und/oder solche beschrankt ist,
bei denen der Benutzer hinter der Maschine herlaufen
muss. Vielmehr erstreckt sich die vorliegende Erfindung
auch auf Bodenreinigungsmaschinen, bei denen der
Benutzer wahrend des Betriebs auf der Maschine sitzen
kann, also sogenannte Aufsitzmaschinen.

[0042] Wie weiter den Figuren 1 und 2 zu entnehmen
ist, weist die Bodenreinigungsmaschine 1 eine Reini-
gungseinrichtung 27 mit Reinigungselementen 29 in
Form von Borsten einer nicht im Detail dargestellten
Walzenbdrste auf, wobei die Walzenbiirste drehend an-
getrieben ist, sodass die Borsten 29 in Eingriff mit der zu
reinigenden Bodenflache 15 kommen kénnen, wenn die
Bodenreinigungsmaschine 1 Uber die Bodenflache 15
bewegt wird. AuBerdem ist im Bereich der Reinigungs-
einrichtung 27 eine Einrichtung 31, vorzugsweise in
Form von Dusen, vorgesehen, die mit dem Reinigungsf-
lissigkeitsbehalter 7 verbunden und ausgestaltet ist,
Reinigungsflissigkeit im Bereich der Reinigungseinrich-
tung 27 auf die zu reinigende Bodenflache 15 aufzu-
bringen.

[0043] Zudem sind im Bereich des Vorderrades 13
Seitenbesen 33 vorgesehen, die ebenfalls mit der zu
reinigenden Bodenflache 15 eingreifen kdnnen und die
drehend angetrieben sind, um sich im Seitenbereich des
Fahrweges der Bodenreinigungsmaschine 1 befindli-
chen Schmutz hin zur Mitte zu férdern.

[0044] Da das hier beschriebene Ausfiihrungsbeispiel
einer erfindungsgemaflen Bodenreinigungsmaschine 1
als ein Roboter ausgebildet ist, weist diese eine Sensor-
anordnung aus mehreren Abstandssensoren 35 auf, die
Uber Signalleitungen 37 mit einer Steuereinheit 39 der
Bodenreinigungsmaschine 1 verbunden sind, wobei die
Steuereinheit 39 wiederum mit der Antriebseinrichtung
17 der Bodenreinigungsmaschine 1 so verbunden ist,
dass die Steuereinheit 39 die Antriebseinrichtung 17
ansteuern kann. Daruber hinaus ist die Steuereinheit
39 auch mit einem Stellmotor (nicht dargestellt) verbun-
den, Uber den der Lenkwinkel des Vorderrades 13 ein-
gestellt werden kann. Dadurch ist die Steuereinheit 39
ausgestaltet, die Bewegung der Bodenreinigungsma-
schine 1 Uber die zu reinigende Bodenflache 15 autonom
zu steuern. Mithilfe der am Maschinengehause 3 angeb-
rachten Sensoren 35 kann dabei unter anderem erfasst
werden, ob sich seitlich der Bodenreinigungsmaschine 1
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Gegenstande wie Mobel oder auch Wande befinden und
wie gro3 der Abstand dazu ist.

[0045] SchlieRlich ist im Bereich des hinteren Endes
25 des Maschinengehduses 3 der Bodenreinigungsma-
schine 1 eine Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
41 vorgesehen, die in den Figuren 3 bis 6 im Detall
dargestellt und im vorliegenden Ausfihrungsbeispiel
als eine SaugfuRanordnung ausgebildet ist.

[0046] Wie insbesondere diese Figuren zeigen, weist
die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung 41 einen
Grundkérper 43 auf, von dem sich eine vorderen Saug-
lippe 45 sowie eine hintere Sauglippe 47 nach unten weg
erstrecken, wobei sich die Sauglippen 45, 47 quer zur
Langsachse 21 erstrecken und in Richtung der Langs-
achse 21 voneinander beabstandet sind. Der Grundkor-
per 43 und die Sauglippen 45, 47 begrenzen ein Saug-
volumen 49, das zur zu reinigenden Bodenflache 15
offen ist, aber abgeschlossen wird, wenn die Unterkan-
ten der Sauglippen 45, 47 zur Anlage mit der zu reinigen-
den Bodenflache 15 kommen.

[0047] Andem Grundkérper 43 ist ein nicht dargestell-
ter Anschluss vorgesehen, sodass der Schmutzfllssig-
keitsbehalter 5 mit einer Verbindungsleitung (nicht dar-
gestellt) mit dem Saugvolumen 49 verbunden ist. Der
Schmutzflissigkeitsbehalter 5 ist wiederum mit einer
Absaugeinrichtung 51 verbunden, sodass im Inneren
des Schmutzflissigkeitsbehalters 5 ein im Verhaltnis
zum Umgebungsdruck niedrigerer Druck erzeugt wer-
den kann, sodass wiederum eine Luftstrdomung von dem
Absaugvolumen 49 in den Schmutzflissigkeitsbehalter 5
erzeugt werden kann, durch den dann sich auf der zu
reinigenden Bodenflache 15 befindliche Schmutzflussig-
keit mitgerissen und in den Schmutzflissigkeitsbehalter
5 gefordert wird.

[0048] Die Schmutzfliissigkeitsaufnahmeeinrichtung
41 ist Uber deren Grundkorper 43 an einer Fihrungs-
stange 53 gehaltert, die wiederum um eine Schwenk-
achse 55 schwenkbar an einem Halter 57 angebracht ist.
Der Halter 57 wiederum kann im Wesentlichen parallel zu
der zu reinigenden Bodenflache 15 und auch parallel zur
Langsachse 21 gegenuber dem Maschinengehuse 3
mithilfe eines Linearantriebs 59 entlang einer Fihrungs-
schiene 61 motorisch verschoben werden, wobei der
Linearantrieb 59 in nicht dargestellter Weise mit der
Steuereinheit 39 verbunden ist. Mithilfe des Linearant-
riebs 59 kann somit die Schmutzflissigkeitsaufnahme-
einrichtung 41 parallel zu der Ladngsachse 21 zwischen
einer eingefahrenen Stellung (Figuren 4 und 5) sowie
einer ausgefahrenen Stellung (Figur 3) verfahren wer-
den.

[0049] Mithilfe des Linearantriebs 59 kann die
Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung 41 in Form
des Saugfules in die in Figur 3 dargestellte ausgefah-
rene Stellung verbracht werden, in der die Schmutzflis-
sigkeitsaufnahmeeinrichtung 41 weiter Uber das hintere
Ende 25 des Maschinengehauses 3 hinaus steht, d. h.
die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung 41 ist, ge-
sehen entlang der Langsachse 21, weiter von dem Hin-
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terrad 11 entfernt als in der in den Figuren 4 und 5 ge-
zeigten eingefahrenen Stellung, die dadurch erreicht
wird, dass der Linearantrieb 59 eingefahren wird, sodass
der Halter 57, der die Fihrungsstange 53 halt, entlang
der Fihrungsschiene 61 hin zu dem Hinterrad 11 bewegt
wird.

[0050] Dies geschieht zunachst bis zu dem Punkt, wo
eine am von der Schmutzfliissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung 41 entfernten Ende 63 der Fuhrungsstange 53 vor-
gesehene schrag verlaufende Anschlagflache 65 zur
Anlage mit einem Abstitzelement in Form eines Lagers
67 kommt (siehe Figur 4). Wenn der Linearantrieb 59
dann weiter eingezogen wird, bewegt sich die Anschlag-
flache 65 entlang des Lagers 67, sodass die Fiihrungs-
stange 53 um die Schwenkachse 55 verschwenkt wird
und sich das die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung 41 tragende Ende der Fiihrungsstange 53 aus einer
abgesenkten Stellung (Figur 4) in eine ausgehobene
Stellung (Figur 5) bewegt, in der die Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung 41 weiter entfernt von der zu rei-
nigenden Bodenflache 15 ist, als in der abgesenkten
Stellung.

[0051] SchlieRlich ist in den Figuren 3 bis 5 zu erken-
nen, dass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung
41 in Form des SaugfuRes um eine Hochachse 69, die im
Betrieb, also wenn die Schmutzflissigkeitsaufnahme-
einrichtung 41 in der abgesenkten Stellung ist, im We-
sentlichen senkrecht zu der zu reinigenden Bodenflache
15 verlauft, verschwenkt werden kann. Eine solche, aus
einer geraden Stellung des Saugfules verschwenkte
Stellung ist in Figur 7 zu erkennen, was daraus hervor-
geht, dass die freien Enden 71 der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung 41 unterschiedliche Positionen ge-
sehen entlang der Langsachse 21 haben.

[0052] AuBerdemistausden Figuren7 und 8 ebenfalls
zu erkennen, dass die Breite, die die Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung 41 hat, offensichtlich gréer
ist als die Breite, die die Reinigungseinrichtung 27 hat,
wobei diese Breiten jeweils senkrecht zu der Langsachse
21 bestimmt werden.

[0053] Durch das Verfahren der Schmutzflissigkeits-
aufnahmeeinrichtung 41 zwischen der ausgefahrenen
Stellung (Figuren 3 und 7) in die eingefahrene Stellung
(Figur 4 und 8) wird Folgendes erreicht.

[0054] Wenn die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung 41 in der ausgefahrenen Stellung ist und eine
Kurvenfahrt der Bodenreinigungsmaschine 1 entlang
des Pfeils 73 in Figur 7 ausgefiihrt werden soll, bewegt
sich das in Figur 7 rechte freie Ende 71 der Schmutz-
flussigkeitsaufnahmeeinrichtung 41 entlang der Kreis-
bahn 75, sodass sich im Bereich dieser Kreisbahn be-
findliche Gegenstande mitdem freien Ende 71 kollidieren
wirden. Wenn die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung 41 jedoch mithilfe des Linearantriebs 59 in die
eingefahrene Stellung verfahren wird, wie dies in Figur 8
gezeigt ist, verringert sich der Durchmesser der Kreis-
bahn merklich, sodass eine Kurvenfahrt wie in Figur 7
und 8 durch den Pfeil 73 angedeutet, immer noch aus-
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gefuhrt werden kann, auch wenn Gegenstéande seitlich
relativ nah an der Bodenreinigungsmaschine 1 ange-
ordnet sind.

[0055] Somit kénnen wahrend eines autonomen Be-
triebs der Bodenreinigungsmaschine 1 mithilfe der Sen-
soren 35 sowie der Steuereinheit 39 folgende Verfah-
rensschritte ausgefiihrt werden:

- Bewegen der Bodenreinigungsmaschine 1 Gber die
zu reinigende Bodenflache 15 Mithilfe der Antrieb-
seinrichtung 17,

- Erfassen eines Abstands senkrecht zu der Langs-
achse 21 zwischen dem Maschinengehause 3 und
einem Gegenstand, der entlang der Langsachse 21
gesehen seitlich der Bodenreinigungsmaschine 1
angeordnet ist, und

- wenn der von den Sensoren 35 der Sensoranord-
nung erfasste Abstand einen vorgegebenen
Schwellwert unterschreitet, Ansteuern des Linear-
antriebs 59, sodass die Schmutzflissigkeitsaufnah-
meeinrichtung 41 in die eingefahrene Stellung be-
wegt wird.

Bezugszeichenliste:

[0056]

1 Bodenreinigungsmaschine

3 Maschinengehause

5 Schmutzflissigkeitsbehalter

7 Reinigungsflissigkeitsbehalter

9 Fahrwerk

11 Hinterrad

13  Vorderrad

15  zureinigende Bodenflache

17  Antrieb

19  Bedieneinheit

21  Langsachse

23  vorderes Ende

25  hinteres Ende

27  Reinigungseinrichtung

29  Reinigungselemente

31 Einrichtung zum Ausbringen von Reinigungsflus-
sigkeit

33  Seitenbesen

35 Sensoren

37  Signalleitung

39  Steuereinheit

41 Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrichtung

43  Grundkorper

45  vordere Sauklippe

47  hintere Sauglippe

49  Absaugvolumen

51  Absaugeinrichtung

53  Flhrungsstange

55  Schwenkachse
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57  Halter

59 Linearantrieb

61  Fuhrungsschiene

63 Ende Fihrungsstange
65 Anschlagflache

67 Lager

69 Hochachse

71  freies Ende

73  Richtung Kurvenfahrt
75  Kreisbahn
Patentanspriiche

1. Bodenreinigungsmaschine (1), mit einem Maschi-

nengehause (3), das sich entlang einer Langsachse
(21) zwischen einem vorderen Ende (23) und einem
hinteren Ende (25) erstreckt,

mit einem Reinigungsflussigkeitsbehalter (7),
der in dem Maschinengehause (3) aufgenom-
men ist,

mit einem Schmutzflissigkeitsbehalter (5), der
in dem Maschinengehduse (3) aufgenommen
ist,

mit einem Fahrwerk (9) mit Radern (11, 13), das
das Maschinengehause (3) tragtund derart aus-
gestaltet ist, dass die Bodenreinigungsmaschi-
ne (1) Uber eine zu reinigende Bodenflache (15)
bewegt werden kann,

wobei das Fahrwerk (9) wenigstens ein Vorder-
rad (13) und wenigstens ein Hinterrad (11) auf-
weist, die entlang der Langsachse (21) vonei-
nander beabstandet sind,

wobei das Fahrwerk (9) lenkbar ausgestaltet ist,
sodass eine Fahrtrichtung (73), entlang derer
sich die Bodenreinigungsmaschine (1) Gber die
zu reinigende Bodenflache (15) bewegt, veran-
derbar ist,

mit einer Reinigungseinrichtung (27) mit Reini-
gungselementen (29), die ausgestaltet sind, mit
der zu reinigenden Bodenflache (15) einzugrei-
fen, wenn die Bodenreinigungsmaschine (1)
Uber die zu reinigende Bodenflache (15) bewegt
wird,

mit einer Einrichtung (31) zum Aufbringen von
Reinigungsflissigkeit aus dem Reinigungsfliis-
sigkeitsbehalter (7) auf die zu reinigenden Bo-
denflache (15), die derart ausgestaltet ist, dass
die Reinigungsflissigkeit derart aufgebracht
wird, dass die Reinigungsflissigkeit in den Be-
reich der Reinigungseinrichtung (27) gelangt,
und

mit einer Schmutzflissigkeitsaufnahmeeinrich-
tung (41), die sich senkrecht zur Langsachse
(21) und parallel zu der zu reinigenden Boden-
flache (15) erstreckt,

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) ausgestaltet ist, sich auf der zu
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reinigenden Bodenflache (15) befindliche Flis-
sigkeit aufzunehmen, sodass diese zu dem
Schmutzfliissigkeitsbehalter (5) forderbar ist,
wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) entlang der Langsachse (21) ge-
sehen auf der von dem Vorderrad (13) abge-
wandten Seite des Hinterrads (11) an dem Ma-
schinengehause (3) angeordnet ist und

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) verschiebbar zwischen einer ein-
gefahrenen Stellung und einer ausgefahrenen
Stellung an dem Maschinengehause (3) geh-
altert ist,

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) in der eingefahrenen Stellung ent-
lang der Langsachse (21) gesehen naher dem
wenigstens einen Hinterrad (11) ist als in der
ausgefahrenen Stellung, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Antrieb, vorzugsweise ein
Linearantrieb (59), vorgesehen ist, der ausge-
staltetist, die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) zwischen der eingefahrenen und
der ausgefahrenen Stellung zu bewegen.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach Anspruch 1,
wobei eine Antriebseinrichtung (17) vorgesehen
ist, die ausgestaltet ist, wenigstens ein Rad (11,
13) des Fahrwerks (9) anzutreiben.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach Anspruch 1
oder 2, wobei eine Sensoranordnung (35) vorgese-
henist, die ausgestaltetist, einen Abstand senkrecht
zu der Langsachse (21) zwischen dem Maschinen-
gehause (3) und einem Gegenstand zu erfassen, der
entlang der Langsachse (21) gesehen seitlich der
Bodenreinigungsmaschine (1) angeordnet ist.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach Anspruch 3,
wobei eine Steuereinheit (39) vorgesehen ist, die
in Signalverbindung mit der Sensoranordnung (35)
ist und die mit dem Antrieb (59) verbunden ist,
wobei die Steuereinheit (39) konfiguriert ist, den
Antrieb (59) so zu steuern, dass die Schmutzflissig-
keitsaufnahmeeinrichtung (41) in die eingefahrene
Stellung bewegt wird, wenn ein von der Sensoran-
ordnung (35) erfasster Abstand einen vorgegebe-
nen Schwellwert unterschreitet.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach Anspruch 4,
wobei die Steuereinheit (39) konfiguriert ist, eine
Route zu bestimmen und die Bodenreinigungsma-
schine (1) so steuern, dass sie der Route folgt.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriiche 1 bis 5, wobei die Schmutz-
flissigkeitsaufnahmeeinrichtung (41) parallel zu der
Langsachse (21) relative zu dem Maschinengehu-
se (3) verfahrbar ist.
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Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriiche 1 bis 6, wobei die Schmutz-
flussigkeitsaufnahmeeinrichtung (41) um eine Hoc-
hachse , die derart relativ zum Maschinengehause
verlauft, dass sie sich im Betrieb senkrecht zu der zu
reinigenden Bodenflache erstreckt, schwenkbar am
Maschinengehause gehaltert ist.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriche 1 bis 7, wobei die Schmutz-
flussigkeitsaufnahmeeinrichtung (41) zwischen eine
abgesenkten und einer ausgehobenen Stellung ver-
fahrbar ist,

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) in der abgesenkten Stellung einer
zu reinigenden Bodenflache (15) ndherist als in
der ausgehobenen Stellung und

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) in der abgesenkten Stellung vor-
zugsweise an der zu reinigenden Bodenflache
(15) anliegt.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriiche 1 bis 8, wobei die Reini-
gungseinrichtung (27) gemessen senkrecht zu der
Langsachse (21) eine erste Breite aufweist und

wobei die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) gemessen senkrecht zu der
Langsachse (21) eine zweite Breite aufweist
und

wobei die zweite Breite groRer oder gleich der
ersten Breite ist.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriiche 1 bis 9, wobei die Schmutz-
flussigkeitsaufnahmeeinrichtung (41) einen Grund-
korper (43) aufweist, von dem sich eine vordere und
eine hintere Sauglippe (45, 47) weg erstrecken, die
sich quer zu der Langsachse (21) erstrecken und in
Richtung der Langsachse (21) voneinander beab-
standet sind, sodass zwischen den Sauglippen (45,
47) und dem Grundkdrper (43) ein Absaugvolumen
(49) ausgebildet ist,

wobei die Sauglippen (45, 47) ausgebildet sind,
mit einer Unterkante mit der zu reinigenden
Bodenflache (15) zur Anlage zu kommen und
wobei eine Verbindungsleitung vorgesehen ist,
die sich zwischen dem Grundkorper (43) und
dem Schmutzflissigkeitsbehalter (5) erstreckt,
sodass das Absaugvolumen (49) und der
Schmutzflissigkeitsbehalter (5) in Fluidverbin-
dung miteinander stehen.

Bodenreinigungsmaschine (1) nach einem oder
mehreren der Anspriiche 1 bis 10, wobei an dem
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Maschinengehause (3) eine Bedieneinheit (19) geh-
altert ist, die Bedienelemente aufweist, die von ei-
nem Benutzer betéatigt werden kdnnen,

wobei die Bedieneinheit (19) entlang der Langs-
achse (21) gesehen zwischen einer eingefahre-
nen Position und einer ausgefahrenen Position
verfahrbar ist,

wobei die Bedieneinheit (19) gesehen entlang
der Langsachse (21) in der eingefahrenen Stel-
lung dem vorderen Ende (23) naherist alsin der
ausgefahrenen Stellung.

12. Verfahren zum Betrieb einer Bodenreinigungsma-

schine (1) nach einem oder mehreren der Anspriiche
5 bis 11, sofern abhangig von Anspruch 4, umfas-
send die folgenden Schritte:

Bewegen der Bodenreinigungsmaschine (1)
Uber eine zu reinigende Bodenflache (15),
Erfassen eines Abstands senkrecht zu der
Langsachse (21) zwischen dem Maschinenge-
hause (3) und einem Gegenstand, der entlang
der Langsachse gesehen seitlich der Boden-
reinigungsmaschine (1) angeordnet ist, und
wenn der von der Sensoranordnung (35) erfass-
te Abstand einen vorgegebenen Schwellwert
unterschreitet, Ansteuern eines Antriebs (59),
sodass die Schmutzflissigkeitsaufnahmeein-
richtung (41) in die eingefahrene Stellung be-
wegt wird.

Claims

A floor cleaning machine (1), comprising a machine
housing (3) extending along a longitudinal axis (21)
between a front end (23) and a rear end (25),

comprising a cleaning liquid container (7), which
is accommodated in the machine housing (3),
comprising a dirty liquid container (5), which is
accommodated in the machine housing (3),
comprising a chassis (9) having wheels (11, 13),
which carries the machine housing (3) and is
designed in such a way that the floor cleaning
machine (1) can be moved over a floor surface
(15) to be cleaned,

wherein the chassis (9) has at least one front
wheel (13) and at least one rear wheel (11),
which are spaced apart from one another along
the longitudinal axis (21),

wherein the chassis (9) is designed to be steer-
able, sothatadirection of travel (73) along which
the floor cleaning machine (1) moves over the
floor surface (15) to be cleaned can be changed,
comprising a cleaning device (27) having clean-
ing elements (29) which are designed to engage
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with the floor surface (15) to be cleaned when
the floor cleaning machine (1) is moved over the
floor surface (15) to be cleaned,

comprising a device (31) for applying cleaning
liquid from the cleaning liquid container (7) to the
floor surface (15) to be cleaned, which is de-
signed in such a way that the cleaning liquid is
applied in such a way that the cleaning liquid
reaches the region of the cleaning device (27),
and

comprising a dirty liquid receiving device (41),
which extends perpendicular to the longitudinal
axis (21) and parallel to the floor surface (15) to
be cleaned,

wherein the dirty liquid receiving device (41) is
designed to receive liquid located on the floor
surface (15) to be cleaned so that said liquid can
be conveyed to the dirty liquid container (5),
wherein the dirty liquid receiving device (41) is
arranged on the machine housing (3) on the side
of the rear wheel (11) facing away from the front
wheel (13), as viewed along the longitudinal axis
(21), and

wherein the dirty liquid receiving device (41) is
mounted on the machine housing (3) so as to be
displaceable between a retracted position and
an extended position,

wherein the dirty liquid receiving device (41) is
closer to the at least one rear wheel (11) in the
retracted position than in the extended position
as viewed along the longitudinal axis (21), char-
acterized in that a drive, preferably a linear
drive (59), is provided which is designed to move
the dirty liquid receiving device (41) between the
retracted and the extended position.

The floor cleaning machine (1) according to claim 1,
wherein a drive device (17) is provided which is
designed to drive at least one wheel (11, 13) of the
chassis (9).

The floor cleaning machine (1) according to claim 1
or 2, wherein a sensor arrangement (35) is provided
which is designed to detect a distance perpendicular
to the longitudinal axis (21) between the machine
housing (3) and an object which, viewed along the
longitudinal axis (21), is arranged to the side of the
floor cleaning machine (1).

The floor cleaning machine (1) according to claim 3,
wherein a control unit (39) is provided which is in
signal connection with the sensor arrangement (35)
and which is connected to the drive (59),

wherein the control unit (39) is configured to control
the drive (59) in such a way that the dirty liquid
receiving device (41) is moved into the retracted
position when a distance detected by the sensor
arrangement (35) falls below a predetermined
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threshold value.

The floor cleaning machine (1) according to claim 4,
wherein the control unit (39) is configured to deter-
mine a route and control the floor cleaning machine
(1) so as to follow the route.

The floor cleaning machine (1) according to any one
or more of claims 1 to 5, wherein the dirty liquid
receiving device (41) is movable parallel to the long-
itudinal axis (21) relative to the machine housing (3).

The floor cleaning machine (1) according to any one
or more of claims 1 to 6, wherein the dirty liquid
receiving device (41) is mounted on the machine
housing so as to be pivotable about a vertical axis
which runs relative to the machine housing in such a
way that it extends perpendicular to the floor surface
to be cleaned during operation.

The floor cleaning machine (1) according to any one
or more of claims 1 to 7, wherein the dirty liquid
receiving device (41) is movable between a lowered
and a raised position,

wherein the dirty liquid receiving device (41) is
closer to a floor surface (15) to be cleaned in the
lowered position than in the raised position, and
wherein the dirty liquid receiving device (41)
preferably rests against the floor surface (15)
to be cleaned in the lowered position.

The floor cleaning machine (1) according to any one
or more of claims 1 to 8, wherein the cleaning device
(27) has a first width measured perpendicular to the
longitudinal axis (21), and

wherein the dirty liquid receiving device (41) has
a second width measured perpendicular to the
longitudinal axis (21), and

wherein the second width is greater than or
equal to the first width.

The floor cleaning machine (1) according to any one
or more of claims 1 to 9, wherein the dirty liquid
receiving device (41) comprises a main body (43),
from which a front and a rear suction lip (45, 47)
extend away, which extend transversely to the long-
itudinal axis (21) and are spaced apart from one
another in the direction of the longitudinal axis (21)
in such a way that a suction volume (49) is formed
between the suction lips (45, 47) and the base body
(43),

wherein the suction lips (45, 47) are designed to
come into contact by a lower edge with the floor
surface (15) to be cleaned, and

wherein a connecting conduit is provided, which
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extends between the main body (43) and the
dirty liquid container (5), so that the suction
volume (49) and the dirty liquid container (5)
are in fluid connection with one another.

11. The floor cleaning machine (1) according to any one

or more of claims 1 to 10, wherein an operating unit
(19) is mounted on the machine housing (3), which
operating unit has operating elements that can be
actuated by a user,

wherein the operating unit (19) can be moved,
as viewed along the longitudinal axis (21), be-
tween a retracted position and an extended
position,

wherein the operating unit (19), viewed along
the longitudinal axis (21), is closer to the front
end (23) in the retracted position than in the
extended position.

12. A method for operating a floor cleaning machine (1)

according to any one or more of claims 5 to 11 if
dependent on claim 4, comprising the following
steps:

moving the floor cleaning machine (1) over a
floor surface (15) to be cleaned,

detecting a distance perpendicular to the long-
itudinal axis (21) between the machine housing
(3)and an object arranged to the side of the floor
cleaning machine (1) as viewed along the long-
itudinal axis, and,

if the distance detected by the sensor arrange-
ment (35) falls below a predetermined threshold
value, activating a drive (59) so that the dirty
liquid receiving device (41) is moved into the
retracted position.

Revendications

Machine de nettoyage de sol (1), comportant un
carter de machine (3) s’étendant le long d’'un axe
longitudinal (21) entre une extrémité avant (23) et
une extrémité arriére (25), comportant un réservoir
de liquide de nettoyage (7) qui estlogé dans le carter
de machine (3), comportant un réservoir de liquide
sale (5) qui est logé dans le carter de machine (3),
comportant un chassis (9) comportant des roues (11,
13) qui porte le carter de machine (3) et est congu de
telle sorte que la machine de nettoyage de sol (1)
peut étre déplacée sur une surface de sol (15) a
nettoyer,

dans laquelle le chassis (9) présente au moins
une roue avant (13) et au moins une roue arriere
(11), qui sontespacées 'une de l'autre le long de
I'axe longitudinal (21),
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dans laquelle le chassis (9) est congu de fagon
dirigeable, de sorte qu’une direction de dépla-
cement (73) le long de laquelle la machine de
nettoyage de sol (1) se déplace surla surface de
sol (15) a nettoyer peut étre modifiée,
comportant un dispositif de nettoyage (27)
comportant des éléments de nettoyage (29)
qui sont congus pour entrer en contact avec la
surface de sol (15) a nettoyer lorsque la machine
de nettoyage de sol (1) est déplacée sur la
surface de sol (15) a nettoyer,

comportant un dispositif (31) pour appliquer le
liquide de nettoyage du réservoir de liquide de
nettoyage (7) sur la surface de sol (15) a net-
toyer, qui est congu de telle sorte que le liquide
de nettoyage est appliqué de telle maniére que
le liqguide de nettoyage atteint la zone du dis-
positif de nettoyage (27), et

comportant un dispositif de réception de liquide
sale (41) qui s’étend perpendiculairement a
I'axe longitudinal (21) et parallelement a la sur-
face de sol (15) a nettoyer,

danslaquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) est congu pour recevoir du liquide situé
surlasurface de sol (15) a nettoyer, de sorte qu'il
peut étre transporté vers le réservoir de liquide
sale (5),

dans laquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) estdisposé surle carter de machine (3)
sur le coté de la roue arriere (11) opposé a la
roue avant (13), vu le long de I'axe longitudinal
(21), et

danslaquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) est monté coulissant sur le carter de
machine (3) entre une position rétractée et une
position étendue,

danslaquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) est plus proche de I'au moins une roue
arriére (11) dans la position rétractée le long de
I'axe longitudinal (21) que dans la position dé-
ployée, caractérisée en ce qu’un entraine-
ment, de préférence un entrainement linéaire
(59), est prévu et congu pour déplacer le dis-
positif de réception de liquide sale (41) entre la
position rétractée et la position déployée.

Machine de nettoyage de sol (1) selon la revendica-
tion 1, danslaquelle un dispositifd’entrainement (17)
est prévu, lequel est congu pour entrainer au moins
une roue (11, 13) du chassis (9).

Machine de nettoyage de sol (1) selon la revendica-
tion 1 ou 2, dans laquelle un agencement de cap-
teurs (35) est prévu, lequel est congu pour détecter
une distance perpendiculaire a I'axe longitudinal
(21) entre le carter de machine (3) et un objet qui
est disposé latéralement a la machine de nettoyage
de sol (1) vu le long de 'axe longitudinal (21).
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Machine de nettoyage de sol (1) selon la revendica-
tion 3, danslaquelle une unité de commande (39) est
prévue, laquelle est en liaison de signal avec I'agen-
cement de capteurs (35) et est reliée a I'entraine-
ment (59),

dans laquelle I'unité de commande (39) est configu-
rée pour commander I'entrainement (59) de telle
sorte que le dispositif de réception de liquide sale
(41) est déplacé dans la position rétractée lors-
qu’une distance détectée par 'agencement de cap-
teurs (35) tombe en dessous d’un seuil prédétermi-
né.

Machine de nettoyage de sol (1) selon la revendica-
tion 4, dans laquelle I'unité de commande (39) est
configurée pour déterminer un itinéraire et comman-
der la machine de nettoyage de sol (1) de telle sorte
que celle-ci suive ['itinéraire.

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 5, dans laquelle le
dispositif de réception de liquide sale (41) est mobile
parallélement a I'axe longitudinal (21) par rapport au
carter de machine (3).

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 6, dans laquelle le
dispositif de réception de liquide sale (41) est monté
pivotant sur le carter de machine autour d’un axe
vertical qui s’étend par rapport au carter de machine
de telle sorte que, pendant le fonctionnement, il
s’étend perpendiculairement a la surface de sol a
nettoyer.

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 7, dans laquelle le
dispositif de réception de liquide sale (41) est mobile
entre une position abaissée et une position relevée,

danslaquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) est plus proche d’'une surface de sol
(15) a nettoyer dans la position abaissée que
dans la position relevée et

dans laquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) dans la position abaissée repose de
préférence contre la surface de sol (15) a net-
toyer.

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 8, dans laquelle le
dispositif de nettoyage (27) présente une premiére
largeur mesurée perpendiculairement a I'axe longi-
tudinal (21) et

dans laquelle le dispositif de réception de liquide
sale (41) présente une seconde largeur mesu-
rée perpendiculairement a I'axe longitudinal
(21) et
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dans laquelle la seconde largeur est supérieure
ou égale a la premiére largeur.

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 9, dans laquelle le
dispositif de réception de liquide sale (41) présente
un corps de base (43) a partir duquel s’étendent une
levre d’aspiration avant et une lévre d’aspiration
arriére (45, 47), lesquelles s’étendent transversale-
ment a I'axe longitudinal (21) et sont espacées 'une
de l'autre dans la direction de I'axe longitudinal (21),
de sorte qu’un volume d’aspiration (49) est formé
entre les levres d’aspiration (45, 47) et le corps de
base (43),

dans laquelle les lévres d’aspiration (45, 47)
sont réalisées pour entrer en contact avec un
bord inférieur de la surface de sol (15) a nettoyer
et

dans laquelle une conduite de liaison est pré-
vue, qui s’étend entre le corps de base (43) etle
réservoir de liquide sale (5), de sorte que le
volume d’aspiration (49) et le réservoir de liquide
sale (5) sont en communication fluidique 'un
avec l'autre.

Machine de nettoyage de sol (1) selon une ou plu-
sieurs des revendications 1 a 10, dans laquelle une
unité d’opération (19) est montée sur le carter de
machine (3) et présente des éléments d’opération
pouvant étre actionnés par un utilisateur,

dans laquelle I'unité d’opération (19) est mobile
le long de 'axe longitudinal (21) entre une posi-
tion rétractée et une position étendue,

dans laquelle I'unité d’opération (19) est plus
proche de I'extrémité avant (23) dans la position
rétractée que dans la position déployée, comme
vu le long de I'axe longitudinal (21).

Procédé de fonctionnement d’'une machine de net-
toyage de sol (1) selon une ou plusieurs des reven-
dications 5 a 11, dans la mesure ou elles dépendent
de la revendication 4, comprenant les étapes sui-
vantes :

déplacement de la machine de nettoyage de sol
(1) sur une surface de sol (15) a nettoyer,
détection d’une distance perpendiculaire a 'axe
longitudinal (21) entre le carter de machine (3) et
un objet disposé latéralement a la machine de
nettoyage de sol (1) vu le long de I'axe longitu-
dinal, et

si la distance détectée par I'agencement de
capteurs (35) tombe en dessous d’un seuil pré-
déterminé, commande d’un entrainement (59)
de sorte que le dispositif de réception de liquide
sale (41) est déplacé dans la position rétractée.
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