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(54) Arbeitsverfahren und Reinigungsgerit zum Reinigen eines Schwimmbeckens

(57)  Einin einem Schwimmbecken (1) hin- und her-
fahrendes Reinigungsgerat (2) weist ein auf Vorwarts-
oder auf Riickwartsfahrt umschaltbares Fahrwerk mit je
einem Motor flr einen links- und einen rechtsseitigen
Fahrwerkteil sowie eine Steuereinrichtung zur Steue-
rung des Fahrwerkes auf. Die Steuereinrichtung weist
fur jeden Fahrwerkteil eine Geschwindigkeitsregelein-
richtung auf und hat Mittel zur differentiellen Steuerung
der Geschwindigkeit der beiden Motoren. Das Reini-
gungsgerat hat an beiden Fahrwerkteilen Mittel zur
Messung der beim Hin- und Herfahren zurtickgelegten
Distanzen (d4,dy). Die Richtungsénderungswinkel
(R1,R,) werden von der Steuereinrichtung aufgrund der
gemessenen zurlickgelegten Distanzen(d4,d,) und
einer Versatzbreite (v) der jeweiligen Fahrspuren
berechnet und differentiell gesteuert. Der Vorteil des
Steuerungsverfahrens besteht darin, dass Richtungs-
anderungswinkel genau ausgefiihrt und Schwimmbek-
ken beliebiger Form zuverlassig gereinigt werden
kénnen
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Arbeitsverfahren fiir
ein Reinigungsgerat zum Reinigen eines Schwimmbek-
kens gemass dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1
sowie ein Reinigungsgerdt zum Reinigen eines
Schwimmbeckens gemass dem Oberbegriff des Patent-
anspruchs 8.

[0002] Selbsttatig auf dem Schwimmteckengrund hin-
und herfahrende Reinigungsgerate sind seit l&ngerer
Zeit bekannt. Sie haben jedoch zumeist den Nachteil,
dass Becken mit unregelmassigen Formen nicht zuver-
l&ssig automatisch gereinigt werden kénnen. Insbeson-
dere im low-cost Bereich besteht ein Bedarf fiir
geeignete einfache Geréate.

[0003] Die DE-3 110 203 beschreibt ein Verfahren und
ein Gerat zum Reinigen eines Schwimmbeckens, das in
bekannter Weise auf dem Boden eines wassergefillten
Schwimmbades hin- und herfahrt und diesen dabei
durch Absaugen reinigt. Das Gerat hat zwei Motoren,
so dass beide Seiten des Fahrwerks unabhéangig von-
einander vorwarts oder rickwarts laufen oder stillste-
hen koénnen. Das Gerat besitzt ausserdem eine
Steuerungseinrichtung, die von vier an den Ecken des
Gerates angeordneten Fihlern beeinfluf3t wird und die
Fahrt des Gerates auf dem Schwimmbeckenboden zwi-
schen gegenlberliegenden Schwimmbeckenwénden
im Zickzackkurs steuert. Das Gerat fahrt abwechselnd
vor- und ruckwarts. Es wendet an den Schwimmbek-
kenwanden nicht, flhrt dort aber jeweils kleine
Schwenkbewegungen aus. Diese Schwenkbewegun-
gen dienen einerseits dem Ausrichten des Reinigungs-
gerates an der Schwimmbeckenwand und andererseits
dem anschliessenden Einstellen einer neuen Bewe-
gungsrichtung. Da das Reinigungsgerat fur beide Sei-
ten des Fahrwerks jeweils einen Motor hat, wird zur
Erzielung der Ausrichtbewegungen und Richtungsan-
derungen jeweils einer der beiden Motoren abgeschal-
tet, wobei der andere wéhrend des Ausrichtvorganges
oder wahrend einer Verzdgerungszeit weiterlauft.
Dadurch dreht sich das Reinigungsgerat um den stillge-
legten Antriebsteil.

[0004] Einer der Nachteile dieses Reinigungsgerates
besteht darin, dass Richtungsédnderungen nur relativ
ungenau ausgeflihrt werden kdnnen. Die erreichbare
Genauigkeit des Richtungsénderungswinkels hangt von
schwer zu beherrschenden Faktoren ab, wie z.B. dem
unterschiedlichen dynamischen Verhalten der beiden
Antriebsseiten (u.a. beim Hochlauf) und der starken
Abhangigkeit von der Verzégerungszeit. In der Folge
bewirkt dies, dass insbesondere bei langeren Bahnen
die sichere Uberdeckung der Reinigungsspuren und
damit die vollstdndige Reinigung des Beckenbodens
unter Umstanden nicht gewahrleistet ist. Der Haupt-
nachteil besteht aber darin, dass diese Reinigungsvor-
richtung nicht ohne sorgfaltige Umstellung der
Verzogerungszeit fir Becken verschiedener Grdssen
und nur fir rechteckige oder quadratische Beckenfor-

15

20

25

30

35

40

45

50

55

men geeignet ist.

[0005] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung
besteht darin, ein einfaches Verfahren zur Reinigung
und ein kostengiinstiges Reinigungsgerat anzugeben,
die sowohl bei Becken unterschiedlicher Grosse als
auch bei Becken unterschiedlicher Form einsetzbar
sind und eine zuverldssige Reinigung des Beckenbo-
dens gewabhrleisten.

[0006] Die genannte Aufgabe wird erfindungsgemass
durch die Merkmale im kennzeichnenden Teil der
Patentanspriiche 1 und 8 gelést. Erreicht wird dies im
wesentlichen, indem fiir einen links- und einen rechts-
seitigen Fahrwerkteil Mittel zur Messung der zuriickge-
legten Distanz auf dem Beckenboden und Mittel zur
differentiellen Steuerung der Motoren der zwei Fahr-
werkteile mit unterschiedlicher Geschwindigkeit einge-
setzt werden. Dadurch wird zunachst erreicht, dass die
Steuerungseinrichtung des Reinigungsgerates automa-
tisch und selbsttatig den fiir den nachsten Reinigungs-
durchgang erforderlichen Richtungsénderungswinkel
berechnen und die noétigen Steuerungsfunktionen
durchfiihren kann. Vor allem wird aber erreicht, dass die
jeweiligen Richtungsanderungswinkel sehr genau und
ohne Zuhilfenahme kostenaufwendiger Regelungstech-
nik wie beispielsweise Fahrrichtungssensoren einge-
stellt werden kénnen.

[0007] Gemass einer bevorzugten Ausfiihrungsform
der Erfindung ist die Steuerungseinrichtung des Reini-
gungsgerates so aufgebaut, dass zwischen zwei oder
mehreren verschiedenen Arbeitsprogrammen gewahlt
werden kann. So kann beispielsweise ein erstes
Arbeitsprogramm fur die Reinigung von Schwimmbek-
ken beliebiger Form vorgesehen sein, wobei das Reini-
gungsgerat bei diesem Arbeitsprogramm keinerlei
Ausrichtvorgange an den Schwimmbeckenwanden vor-
nimmt. Ein weiteres Arbeitsprogramm kann beispiels-
weise fir die Reinigung von Schwimmbecken mit
mindestens einer geeigneten geradlinig verlaufenden
Referenz-Schwimmbadwand vorgesehen sein, wobei
das Reinigungsgerat bei diesem Arbeitsprogramm
jeweils an der Referenz-Schwimmbadwand eine Aus-
richtung bezlglich derselben vornimmt.

[0008] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung mit zwei
derartigen Arbeitsprogrammen ist nachstehend anhand
von Zeichnungen naher erlautert. Es zeigen die

Fig. 1 Ein Schwimmbecken von unregelmassiger
Form mit schematischem Verlauf des Reini-
gungspfades, und

Ein Schwimmbecken von rechteckiger Form
mit schematischem Verlauf des Reinigungs-
pfades.

Fig. 2

[0009] Das in den nachstehenden Beschreibungen
gemass Fig. 1 und 2 eingesetzte Reinigungsgerat hat
ein auf Vorwarts- oder auf Rickwartsfahrt umschaltba-
res und mit Antriebsrddern oder Fahrbandern in Wirk-
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verbindung stehendes Fahrwerk. Das Fahrwerk hat
dabei je einen Motor fir einen links- und einen rechts-
seitigen Fahrwerkteil. Eine Steuereinrichtung steuert
das Zusammenwirken der Motoren der beiden Fahr-
werkteile. Die Steuereinrichtung beinhaltet separate
Geschwindigkeitsregeleinrichtungen zur Geschwindig-
keitsregelung der beiden Motoren. Die Steuereinrich-
tung ist ausserdem fir eine differentielle
Geschwindigkeitsregelung der beiden Motoren ausge-
legt. Dies bedeutet, dass die beiden Motoren mit unter-
schiedlichen Sollgeschwindigkeiten betrieben werden
kénnen. Fir die Geradeausfahrt (vorwarts oder riick-
warts) werden den beiden Geschwindigkeitsregelein-
richtungen gleich grosse Soll-Geschwindigkeiten
vorgegeben.

[0010] Das Reinigungsgerat hat an den Ecken front-
seitig und ruckseitig angeordnete Kontaktmittel zur
Erzeugung von Steuersignalen im Fall des Auffahrens
des Reinigungsgerates auf eine Schwimmbadwand
oder eine Hindernis. In einer einfachen Form kénnen
die Kontaktmittel als mechanische Schaltfiihler mit rela-
tiv langen Einfederwegen ausgebildet sein (um das
effektive Auflaufen an der Schwimmbeckenwand oder
dem Hindernis zu vermeiden).

[0011] Das Reinigungsgerat hat zudem an beiden
Fahrwerkteilen Mittel zur Messung der beim Hin- und
Herfahren jeweils zurlickgelegten Distanzen. Vorzugs-
weise sind dies beidseitig angeordnete Impulsgeber an
den Antriebsradern (oder an den auf Fahrbander wir-
kenden Antriebsradern). Aufgrund des konstruktionsbe-
dingt bekannten Zusammenhangs zwischen der Zahl
der Umdrehungen (bzw. Impulse) pro Antriebsrad und
der daraus resultierenden Wegstrecke kann die insge-
samt zurtickgelegte Distanz ermittelt werden.

[0012] Fig. 1 zeigt ein Schwimmbecken 1 von unregel-
massiger Form mit schematischem Verlauf des Reini-
gungspfades gemass einem ersten Arbeitsprogramm.
Dieses Arbeitsprogramm beinhaltet keinerlei Ausricht-
vorgange des Reinigungsgerates 2 an den Schwimm-
beckenwanden 3.

[0013] Das Reinigungsgerat 2 wird an einer geeigne-
ten Stelle an der Schwimmbeckenwand 3 an einer
Startposition 4 in der gewlinschten Startfahrtrichtung A
gestartet. Das Reinigungsgerat fahrt zunachst in dieser
Richtung in gerader Linie bis zur Gegenwand. Die vom
Reinigungsgerat wahrend dieser Bewegung zurlickge-
legte Wegstrecke wird dabei laufend gemessen. Bei
Berlihrung mit der Gegenwand erzeugen die frontseitig
am Reinigungsgerat angeordnete Kontaktmittel ein
Steuersignal, was bewirkt, dass das Fahrwerk abge-
schaltet wird, bevor das Reinigungsgerat effektiv auf die
Schwimmbeckenwand auflauft. Beim Stillstand des Rei-
nigungsgerates stehen der Steuereinrichtung an
Messdaten die zuletzt zurtickgelegte Wegstrecke d4 zur
Verfugung.

[0014] Aufgrund des nunmehr zur Verfligung stehen-
den Wertes der zuletzt zurtickgelegte Wegstrecke dj
des Reinigungsgerates und einer bekannten Versatz-
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breite v (Breite der Reinigungsspur des Reinigungsge-
rates) wird jetzt von der Steuereinrichtung der
erforderliche Richtungsanderungswinkel R4 berechnet.
In guter Naherung gilt dabei:

tan(Ry)=v/d,

Damit wird erreicht, dass eine zuverlassige Ueberlap-
pung der jeweiligen Reinigungsspuren auch bei stetig
sich verandernder Schwimmbadbreite sichergestellt ist.
[0015] Um die nun zu erfolgende Richtungsénderung
moglichst prézis auszufihren, werden nach der
Umsteuerung der Fahrtrichtung die beiden Motoren der
beiden Fahrwerkteile in einer ersten Bewegungsphase
gemeinsam in einer sanften Rampenfunktion in der
Sollgeschwindigkeit hochgefahren. Damit werden
abrupte und deshalb in den Auswirkungen nicht voraus-
sehbare Beschleunigungsveranderungen des Fahran-
triebes vermieden.

[0016] In einer anschliessenden zweiten Bewegungs-
phase werden nun beide Motoren wahrend der Dauer
der Richtungsénderung mit konstanten, aber unter-
schiedlichen Sollgeschwindigkeiten betrieben. Da der
zuriickgelegte Weg an beiden Fahrwerteilen gemessen
wird, kann jetzt aufgrund der unterschiedlichen Bogen-
langen fir einen bestimmten zu erreichenden Rich-
tungsanderungswinkel die Dauer der zweiten
Betriebsphase fiir eine bestimmte Sollgeschwindig-
keits-Kombinationen der beiden Motoren ermittelt wer-
den. Vorzugsweise wird fur die Dauer der
Richtungsanderung einer der Motoren auf eine Sollge-
schwindigkeit gebracht, die héher liegt als die zum
Abschluss des Richtungsanderungsvorgangs zu errei-
chende und fiir die Uberquerung des Schwimmbecken-
bodens beizubehaltende Sollgeschwindigkeit. Auf diese
Weise wird erreicht, dass die Richtungsénderungen
ruckfrei und sanft erfolgen, so dass eine hohe Fahrsta-
bilitat resultiert. Da jeder Fahrwerkteil mit einem unab-
héngigen Geschwindigkeitsregelkreis ausgestattet ist,
resultiert eine hohe Genauigkeit.

[0017] Zum Abschluss des Richtungsanderungsvor-
ganges werden beide Motoren auf die gleiche Sollge-
schwindigkeit gebracht, wobei die zuletzt erreichte
Geschwindigkeit zur Uberquerung des Schwimmbek-
kenbodens beibehalten wird. Das Reinigungsgerat fahrt
jetzt in gerader Richtung B riickwarts auf die Startwand
zu. Bei Berlihrung mit der Startwand erzeugen riicksei-
tig am Reinigungsgerat angeordnete Kontaktmittel ein
Steuersignal, was bewirkt, dass das Fahrwerk wie-
derum abgeschaltet wird, bevor das Reinigungsgerat
effektiv auf die Schwimmbeckenwand 3 auflauft.

[0018] Da bei der erneuten Vorwartsfahrt des Reini-
gungsgerates die zur Richtung A parallele Richtung C
einzuhalten ist, muss bei der jetzt zu erfolgenden Rich-
tungsanderung noch einmal der zuvor an der Gegen-
seite  berechnete  Richtungsanderungswinkel R
eingehalten werden. Der Vorgang der Richtungsande-
rung erfolgt im tbrigen in der gleichen Weise wie oben-
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stehend beschrieben.

[0019] Bei der erneuten Vorwartsfahrt des Reini-
gungsgerates wird die Wegstrecke d, gemessen. Im
gezeigten Beispiel ist die Wegstrecke d, grdsser als die
zuerst gemessene Wegstrecke d4. Dies hat zur Folge,
dass der bei der nachsten Berlhrung mit der Gegen-
wand der neu berechnete Richtungsanderungswinkel
R, kleiner als der Richtungsénderungswinkel Ry ist. Auf
diese Weise wird sichergestellt, dass die Reinigungs-
pfade des Reinigungsgerates stets Uberdeckend ver-
laufen.

[0020] Um eine zuverlassige Funktion zu gewahrlei-
sten muss lediglich beachtet werden, dass bei jeder
Kontaktposition (diejenige Position an der die Kontakt-
mittel einen Kontakt mit einer Schwimmbadwand oder
einem Hindernis melden) ein minimaler Ansatzwinkel
W gewahrleistet sein sollte. Die Grosse dieses Winkels
hangt von den eingesetzten Kontaktmitteln ab und
betragt im Falle mechanischer Kontaktleisten etwa 60°.
In der Figur 1 ist der Ansatzwinkel W, zwecks Verdeut-
lichung bei der Startposition 4 eingezeichnet.

[0021] Fig. 2 zeigt ein Schwimmbecken von rechtecki-
ger Form mit schematischem Verlauf des Reinigungs-
pfades geméass einem zweiten Arbeitsprogramm.
Dieses Arbeitsprogramm beinhaltet Ausrichtvorgange
des Reinigungsgerdte bezlglich einer Referenz-
Schwimmbadwand.

[0022] Dieses Arbeitsprogramm ist fir Schwimmbek-
kenformen einsetzbar, bei denen eine geeignete gerade
Referenz-Schwimmbadwand 3' zur Verfligung steht.
Die in der Fig. 2 gezeigte Rechteckform ist somit ledig-
lich als Beispiel zu verstehen.

[0023] Auch bei diesem Arbeitsprogramm wird das
Reinigungsgerat 2 an einer geeigneten Stelle an der
Schwimmbeckenwand 3 an einer Startposition 4 posi-
tioniert. Es wird zunachst jedoch riickwarts gefahren
um sich automatisch und parallel zu der Referenz-
Schwimmbadwand 3' auszurichten. Danach wird es in
der Startfahrtrichtung A gestartet.

[0024] Die Vorwartsfahrt in der Startrichtung A und die
Ruckwartsfahrt in Richtung B wie auch die Berechnung
und Steuerung des Richtungsanderungswinkels R4
erfolgen in genau gleicher Weise wie beim Arbeitspro-
gramm gemass Fig. 1.

[0025] Beim erneuten Auftreffen des Reinigungsgera-
tes an der Referenz-Schwimmbadwand 3' an der zwei-
ten Ausrichtposition 5 wird das Reinigungsgerat aber
erneut an derselben ausgerichtet. Dies hat zur Folge,
dass die anschliessende gerade Vorwartsfahrt in der
Richtung C parallel zur urspriinglichen Startrichtung A
verlauft, womit die vollstandige Uberdeckung der Reini-
gungsspuren ebenfalls sichergestellt ist. Wegen der
vorhandenen Referenz-Schwimmbadwand tritt hier also
an die Stelle einer genau gesteuerten Kurvenfahrt ein
steuerungstechnisch weniger aufwendiger Ausrichtvor-
gang.

[0026] Um eine zuverlassige Funktion zu gewahrlei-
sten, muss lediglich beachtet werden, dass eine Mini-
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maldistanz m von einer rechtwinklig zur Referenz-
Schwimmbadwand 3' verlaufenden Schwimmbecken-
wand 3 eingehalten wird. Fur die beschriebene Gerate-
konfiguration liegt die Minimaldistanz m etwa im Bereich
von 0.2 m. Damit soll sichergestellt werden, dass selbst
bei maximaler Distanz d keine stérende seitliche Berih-
rung zwischen Reinigungsgerat und Schwimmbecken-
wand auftritt (zur Berlcksichtigung von
Ausrichtefehlern).

[0027] Zur Realisierung eines erfindungsgemassen
Reinigungsgerates werden vorteilhaft die nachstehen-
den Komponenten eingesetzt:

[0028] Die beiden Motoren der Fahrwerkteile sind vor-
zugsweise elektrische Fahrantriebe, wobei die Motoren
Uber Reduktionsgetriebe und Antriebsrader jeweils
kraftschllssig auf beidseitig angeordnete Antriebslauf-
bander wirken. Aus Griinden der optimalen Gewichts-
verteilung sind die Antriebsbldcke symmetrisch vorn
und hinten angeordnet. Zum Zweck der einfachen
Regelbarkeit werden vorzugsweise Gleichstrommoto-
ren mit Umdrehungszéhlern eingesetzt. Elektronische
Motorregler setzen die durch die Steuereinrichtung aus-
gewerteten Impulse und Befehlssignale in elektrische
Stellgréssen um.

[0029] Die von der Steuereinrichtung vorgegebene
Soll-Drehzahl bzw. Soll-Fahrgeschwindigkeit wird den
jeweiligen Motorreglern zugefuhrt. Fur jeden der beiden
Fahrantriebe wird die Ist-Drehzahl bzw. Ist-Fahrge-
schwindigkeit Uber die Umdrehungszahler separat
erfasst und ebenfalls den jeweiligen Motorreglern zuge-
fuhrt. Somit verfligt jeder Fahrantrieb Uber einen eige-
nen Geschwindigkeitsregelkreis, in dem die Soll- und
Istwerte verglichen und prazise ausgeregelt werden.
[0030] Wie bereits erwahnt wird ein Durchdrehen der
Antriebslaufbander beim Start des Fahrantriebs verhin-
dert indem die beiden Motoren Uber eine von der Steu-
ereinrichtung definierte Hochlauframpe gemeinsam
sanft hochgefahren werden.

Patentanspriiche

1. Arbeitsverfahren fur ein in einem Schwimmbecken
(1) hin- und herfahrendes Reinigungsgerat (2), mit
einem auf Vorwérts- oder auf Ruckwartsfahrt
umschaltbaren und mit Antriebsrddern oder Fahr-
bandern in Wirkverbindung stehenden Fahrwerk
mit je einem Motor fiir einen links- und einen rechts-
seitigen Fahrwerkteil, einer Steuereinrichtung zur
Steuerung des Fahrwerkes sowie frontseitig und
riickseitig angeordneten Kontaktmitteln zur Erzeu-
gung von Steuersignalen im Fall des Auffahrens
des Reinigungsgerates auf eine Schwimmbecken-
wand (3) oder ein Hindernis, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Steuereinrichtung fiir jeden
Fahrwerkteil eine Geschwindigkeitsregeleinrich-
tung und Mittel zu einer differentiellen Steuerung
der Geschwindigkeit der beiden Motoren aufweist,
das Reinigungsgerat an beiden Fahrwerkteilen Mit-
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tel zur Messung der beim Hin- und Herfahren
zuriickgelegten Distanzen (d4,d5) aufweist und die
Steuereinrichtung Richtungsanderungswinkel
(R4,Ry) fur das fahrende Reinigungsgerate auf-
grund der gemessenen zurlickgelegten Distanzen
(d4,d2) und einer Versatzbreite (v) der jeweiligen
Fahrspuren berechnet und differentiell steuert.

Arbeitsverfahren nach Patentanspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass zur Ausfiihrung von Rich-
tungsanderungen des fahrenden Reinigungsgera-
tes (2) beide Motoren wahrend der Dauer der
Richtungsénderung mit konstanten, aber unter-
schiedlichen Sollgeschwindigkeiten betrieben wer-
den.

Arbeitsverfahren nach Patentanspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Grésse des Richtungs-
anderungswinkels (R4,R,) von den unterschiedli-
chen Sollgeschwindigkeiten der beiden Motoren
und der Dauer, mit der die beiden Motoren mit
unterschiedlichen Sollgeschwindigkeiten betrieben
werden, abhangt und durch Veranderung eines
oder mehrerer dieser Parameter gesteuert wird.

Arbeitsverfahren nach Patentanspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass ein Richtungsadnderungs-
vorgang nach einem Kontakt eines der frontseitig
und rlckseitig angeordneten Kontaktmitteln zur
Erzeugung von Steuersignalen mit einer Schwimm-
beckenwand (3) ausgeldst wird, dass dazu in der
Folge zuerst das Reinigungsgerat (2) gestoppt und
in der Fahrrichtung umgeschaltet wird, in einer
anschliessenden ersten Bewegungsphase beide
Motoren Uber eine Rampenfunktion in der
Geschwindigkeit hochgefahren werden, in einer
anschliessenden zweiten Bewegungsphase beide
Motoren wahrend der Dauer der Richtungsande-
rung mit konstanten, aber unterschiedlichen Sollge-
schwindigkeiten betrieben werden und zum
Abschluss des  Richtungsanderungsvorgangs
beide Motoren auf die gleiche Sollgeschwindigkeit
gebracht werden, wobei die zuletzt erreichte
Geschwindigkeit dann zur Uberquerung des
Schwimmbeckengrundes beibehalten wird.

Arbeitsverfahren nach Patentanspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, dass fiir die Dauer der Rich-
tungsanderung einer der Motoren auf eine Sollge-
schwindigkeit gebracht wird, die hoher ist als die
zum Abschluss des Richtungsanderungsvorgangs
zu erreichende und fiir die Uberquerung des
Schwimmbeckengrundes beibehaltene Sollge-
schwindigkeit.

Arbeitsverfahren nach einem der Patentanspriiche
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass es zuséatz-
lich Ausrichtvorgange des Reinigungsgerates (2)
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an einer Schwimmbeckenwand (3) beinhaltet.

Arbeitsverfahren nach Patentanspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass das Reinigungsgerat (2)
mittels eines an der Steuereinrichtung einstellbaren
Programmes so gesteuert wird, dass es sich
jeweils an einer Referenzwand (3') des Schwimm-
beckens (1) in Bezug auf dieselbe automatisch
ausrichtet.

Reinigungsgerat (2) zur Durchfiihrung des Arbeits-
verfahrens gemass Anspruch 1, mit einem auf Vor-
warts- oder auf Ruckwartsfahrt unschaltbaren und
mit Antriebsradern oder Fahrbandern in Wirkver-
bindung stehenden Fahrwerk mit je einem Motor fiir
einen links- und einen rechtsseitigen Fahrwerkteil,
einer Steuereinrichtung zur Steuerung des Fahr-
werkes sowie frontseitig und rlickseitig angeordne-
ten Kontaktmitteln zur Erzeugung von
Steuersignalen im Fall des Auffahrens des Reini-
gungsgerates auf eine Schwimmbeckenwand (3)
oder ein Hindernis, dadurch gekennzeichnet,
dass die Steuereinrichtung fir jeden Fahrwerkteil
eine Geschwindigkeitsregeleinrichtung und Mittel
zu einer differentiellen Steuerung der Geschwindig-
keit der beiden Motoren aufweist, das Reinigungs-
gerat an beiden Fahrwerkteilen Mittel zur Messung
der beim Hin- und Herfahren zuriickgelegten
Distanzen aufweist und die Steuereinrichtung Mittel
zur Berechnung und differentiellen Steuerung von
Richtungsanderungen des fahrenden Reinigungs-
gerates aufgrund der gemessenen zuriickgelegten
Distanzen und einer Versatzbreite der jeweiligen
Fahrspuren aufweist.
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