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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Giber den zu
reinigenden Boden verfahrbare Bodenreinigungsma-
schine mit einer Antriebsanordnung fiir das Verfahren
der Bodenreinigungsmaschine und fiir den Antrieb ver-
schiedener Elemente und Baueinheiten der Bodenreini-
gungsmaschine, mit einer in Berlihrung mit dem Boden
bringbaren, drehend antreibbaren Reinigungsbirste und
mit einem an mindestens einem maschinell verschwenk-
baren Aushebearm gehalterten Schmutzbehalter, der
zwischen einer Betriebsstellung, in der er mit seinem Off-
nungsrand in dichtendem Eingriff mit dem Offnungsrand
einer Schmutzdurchtrittséffnung steht, und einer ange-
hobenen Stellung verlagerbar ist, aus der er durch Lésen
einer Halteverbindung in eine Entleerungslage ver-
schwenkbar ist, wobei der mindestens eine Aushebearm
Teil eines Parallelogrammgestanges ist, das einen mit
seinem auleren Ende im Abstand von der Anlenkung
des Aushebearms am Schmutzbehalter schwenkbar an
diesem befestigten Parallelarm aufweist, dessen inneres
Ende in der Betriebsstellung und in der angehobenen
Stellung des Schmutzbehélters an einem maschinenfe-
sten Punkt angelenkt ist.

[0002] Derartige Bodenreinigungsmaschinen sind in
unterschiedlichen Formen bekannt, beispielsweise aus
der U.S. 5 377 376, und bei ihnen schleuderte die dre-
hend angetriebene Reinigungsbiirste, die Ublicherweise
die Form einer Kehrwalze hatte, die sich quer zur Langs-
mittelebene der Bodenreinigungsmaschine erstreckte,
den vom Boden aufgenommenen Schmutz entlang ei-
nem Schmutzleitkanal zu einer Schmutzdurchtrittsoff-
nung. In der Betriebsstellung des Schmutzbehalters war
dieser an der AulRenseite der Schmutzdurchtritts6ffnung
mit seinem Offnungsrand dichtend anliegend angeord-
net, so dass der vom Boden aufgenommene Schmutz in
ihm gesammelt wurde. Der Schmutzbehalter war an min-
destens einem Aushebearm angeordnet, der zusammen
mit einem Parallelarm ein Parallelogrammgestéange bil-
dete, wobei im Allgemeinen an jedem seitlichen Ende
des Schmutzbehalters ein Parallelogrammgestange an-
griff. Zum Entleeren des Schmutzbehélters wurden die
Aushebearme mittels mindestens eines hydraulischen
Arbeitszylinders oder eines elktrischen Linearantriebs
nach oben verschwenkt, so dass der Schmutzbehélter
aus der Betriebsstellung in eine angehobene Stellung
bewegt wurde, wobei er infolge der Wirkung der Paral-
lelogrammgesténge seine Ausrichtung im Raum beibe-
hielt. In der angehobenen Stellung konnte die Bedie-
nungsperson die Bodenreinigungsmaschine dann so
verfahren, dass sich der Schmutzbehalter im Bereich der
Offnung eines Containers 0.4. befand, in den der
Schmutzbehalter entleert werden sollte.

[0003] Um die Entleerung des Schmutzbehalters zu
bewirken, musste die Bedienungsperson von Hand eine
Halteverbindung I6sen, die den Schmutzbehélter mitden
Parallelogrammgestangen unverschwenkbar koppelte.
Wenn diese Halteverbindung geldst war, verschwenkte
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der Schmutzbehalter Gblicherweise infolge Schwerkraft
um seine Anlenkpunkte am auReren Ende der Aushebe-
arme, so dass der in ihm enthaltene Schmutz herausfiel.
[0004] Nach dem Entleeren war es erforderlich, den
Schmutzbehélter von Hand in seine Ausgangsstellung
bezuglich dem Parallelogrammgestange zurlckzu-
schwenken und die Halteverbindung wieder herzustel-
len. Es war allerdings auch bereits bekannt, im Bereich
eines seitlichen Endes des Schmutzbehalters einen hy-
draulischen Arbeitszylinder oder einen elektrischen Li-
nearantrieb vorzusehen, der bei Aktivierung den
Schmutzbehalter aus der Entleerungsstellung in die Ub-
liche Ausrichtung bezlglich dem Parallelogrammgestan-
ge zurlickschwenkte, so dass dann die Halteverbindung
wiederhergestellt werden konnte.

[0005] Beiden bekannten Losungen war es somit er-
forderlich, die Rickschwenkung des Schmutzbehalters
aus der Entleerungsstellung von Hand vorzunehmen,
wozu die Bedienungsperson von der Bodenreinigungs-
maschine heruntersteigen und mit erheblichem Kraftauf-
wand die Verschwenkbewegung des Schmutzbehalters
vornehmen musste, oder es wurde ein zuséatzlicher An-
trieb fir das maschinelle Zuriickschwenken des
Schmutzbehalters aus der Entleerungsstellung vorgese-
hen.

[0006] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Bodenreini-
gungsmaschine so zu verbessern, dass das Zurlck-
schwenken des Schmutzbehélters aus seiner Entlee-
rungsstellung selbsttatig und ohne das Vorsehen eines
gesonderten Antriebs bewirkt wird.

[0007] Zur Lésung dieser Aufgabe wird eine Boden-
reinigungsmaschine der eingangs erwahnten Art erfin-
dungsgemal derart ausgestaltet, dass die Halteverbin-
dung durch die Verbindung des Parallelarms mit dem
Schmutzbehalter und dem maschinenfesten Punkt ge-
bildet wird, dass der Schmutzbehalter beim Absenken
des Aushebearms bei gel6ster Halteverbindung gegen
Verschwenkung beziiglich dem Aushebearm abgestitzt
wird, um die Halteverbindung wieder herzustellen, und
dass die Abstiitzung des Schmutzbehalters nach Wie-
derherstellung der Halteverbindung selbsttatig unwirk-
sam gemacht wird.

[0008] Beider erfindungsgemaflen Bodenreinigungs-
maschine wird also der in der Entleerungsstellung be-
findliche Schmutzbehalter beim Absenken des Aushe-
bearms an diesem abgestitzt und so in der Entleerungs-
stellung gehalten. Dies hat zur Folge, dass der Anlenk-
punkt des Parallelarms am Schmutzbehalter entlang ei-
ner Bahn geflihrt wird, durch die das innere Ende des
Parallelarms in Richtung auf den maschinenfesten Punkt
verlagert wird, und zwar bis in eine Stellung, in der die
Halteverbindung wiederhergestellt wird. Sobald dies er-
folgt ist, befindet sich der Schmutzbehalter in einer Aus-
richtung entsprechend der Betriebsstellung und wird bei
Fortsetzung der Absenkbewegung des Aushebearms
durch das nunmehr wieder wirksame Parallelogramm-
gestange in dieser gehalten. Um diese Schwenkbewe-
gung zu ermdglichen, wird die Abstiitzung des Schmutz-
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behalters selbsttatig unwirksam gemacht, so dass das
Parallelogrammgestange bzw. die Parallelogrammge-
stange den Schmutzbehalter wieder in die Betriebsstel-
lung zuriickverlagern kénnen, in der dessen Offnungs-
rand dichtend am Offnungsrand der Schmutzdurchtritts-
6ffnung anliegt.

[0009] Eine besonders vorteilhafte Lésung zur Bewir-
kung der Abstiitzung des Schmutzbehélters besteht dar-
in, eine sich an eine Anschlagflache anlegende Feder
vorzusehen, deren Abstltzwirkung durch Verformung in-
folge der zunehmenden Kraftwirkung des sich absenken-
den Parallelogrammgesténges unwirksam wird. Diese
Feder, die beispielsweise eine am Schmutzbehalter be-
festigte Blattfeder sein kann, die mit einer am Aushebe-
arm vorgesehenen Anschlagflache zusammenwirkt, halt
den Schmutzbehalter solange in der Entleerungsstel-
lung, bis die Halteverbindung wiederhergestellt ist, d.h.
die Feder muss nur eine solche Stltzwirkung austiben,
dass die Widerstande Uberwunden werden, die einer
Ruckfiihrung des Parallelarms und der Wiederherstel-
lung der Halteverbindung entgegenwirken. Sobald die
Halteverbindung hergestellt ist und das dadurch wirksa-
me Parallelogrammgesténge bei der Absenkung des
Aushebearms eine entsprechende Kraft zur Verschwen-
kung des Schmutzbehélters ausubt, wird die Feder ver-
formt, und sie verhindert die Riickfiihrung des Schmutz-
behalters in die Betriebsstellung nicht.

[0010] Es ist auch mdglich, zur Abstitzung des
Schmutzbehalters beispielsweise einen starren An-
schlag vorzusehen, der in abstiitzenden Eingriff mit einer
ersten Fuhrflache kommt und sich im Verlauf der Ab-
senkbewegung des Aushebearms relativ entlang dieser
Fuhrflache verlagert, so dass auf diese Weise der Par-
allelarm entsprechend verlagert und die Halteverbindung
wiederhergestellt wird. Sobald dies erreicht ist, kommt
der Anschlag von der ersten Fuhrflache frei, und er be-
hindert die Rlckschwenkung des Schmutzbehalters
durch das Parallelogrammgesténge in die Betriebsstel-
lung nicht mehr.

[0011] Vorzugsweise ist bei einem solchen Aufbau die
erste Flhrflache am Schmutzbehalter und der starre An-
schlag an einem maschinenfesten Punkt vorgesehen.
Ferner kann an die erste Fuhrflache eine zweite Fuhrfla-
che anschlief3en, die die Verschwenkung des Schmutz-
behalters beim Freikommen des starren Anschlags von
der ersten Fuhrflache begrenzt, so dass es nicht zu ei-
nem Uberschwingen des Schmutzbehélters kommit.
[0012] Das Lésen der Halteverbindung kann dadurch
erfolgen, dass das innere Ende des Parallelarms von
dem maschinenfesten Punkt geldst wird. Um dieses in-
nere Ende bei geldster Halteverbindung in einer definier-
ten Lage zu halten und es insbesondere beim Absenken
des Aushebearms in eine Stellung zurlckfihren zu kén-
nen, die die Wiederherstellung der Halteverbindung er-
mdglicht, kann das innere Ende des Parallelarms in ei-
nem Fihrschlitz gefiihrt werden. Vorteilhafterweise ist
es jedoch schwenkbar mit dem oberen Ende eines Hilfs-
arms verbunden, dessen unteres Ende schwenkbar mit
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der Bodenreinigungsmaschine verbunden ist. Der Hilfs-
arm wird bei bestehender Halteverbindung unver-
schwenkbar gehalten, so dass seine Verbindung mitdem
Parallelarm den maschinenfesten Punkt fiir diesen bil-
det, wahrend der Hilfsarm zum Ldsen der Halteverbin-
dung aus dieser unverschwenkbaren Halterung I6sbar
ist. Die unverschwenkbare Halterung des Hilfsarms kann
beispielsweise durch Eingriff einer Rastklinke bewirkt
werden, die die Bedienungsperson in eine Freigabestel-
lung bewegen kann, um auf diese Weise die Haltever-
bindung zu l6sen und so das Verschwenken des
Schmutzbehalters in die Entleerungsstellung zu bewir-
ken.

[0013] Erfolgt durch Absenken des Aushebearms die
Verlagerung des inneren Endes des Parallelarms und
damit die Verschwenkung des Hilfsarms zuriick in Rich-
tung auf dessen unverschwenkbare Halterung, so kann
durch Eingriff mit der Rastklinke die Halteverbindung
selbsttatig wiederhergestellt werden. Dazu kann die
Rastklinke bei bestehender Halteverbindung beispiels-
weise in formschlissigem Eingriff mit einer am Hilfsarm
vorgesehenen Riegelflache stehen.

[0014] Die Erfindung wird im Folgenden anhand der
Ausflihrungsbeispiele zeigenden Figuren naher erlau-
tert.
Figur 1 zeigt in einer schematischen Seitenansicht
eine Bodenreinigungsmaschine mit in eine
Stellung oberhalb eines Containers angeho-
benem Schmutzbehélter.

Figur 2 zeigt die Bodenreinigungsmaschine aus Fi-
gur 1 mit in die Entleerungsstellung gekipp-
tem Schmutzbehalter, wobei Teile wegge-
lassen sind, um den Zustand des Parallelo-
grammgestanges zu verdeutlichen.

Figur 3 zeigt in einer Teilansicht die Bodenreini-
gungsmaschine aus den Figuren 1 und 2 in
einer Darstellung entsprechend Figur 2 und
mit demgegenlber etwas abgesenkten Aus-
hebearm.

Figur 4 zeigt die Bodenreinigungsmaschine gemafn
Figuren 1 bis 3 in einer Darstellung entspre-
chend Figur 1 mit in der Entleerungsstellung
befindlichem Schmutzbehalter und gegen-
Uber Figur 3 etwas abgesenktem Aushebe-
arm.

Figur 5 zeigt in einer Teilansicht die Bodenreini-
gungsmaschine gemaf Figuren 1 bis 4 in ei-
ner Darstellung gemaf Figur 2 mit gerade
wiederhergestellter Halteverbindung.

Figur 6 zeigt in einer vergroRerten Teildarstellung
den Eingriff der Klinke mit dem Hilfsarm zur
Bildung der Halteverbindung.
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Figur 7 zeigt in einer vergroRerten Teildarstellung
die Anordnung von Feder und Anschlag zur
Abstlitzung des Schmutzbehalters.

Figur 8 zeigt in einer Teilansicht die Bodenreini-
gungsmaschine in einer Darstellung gemaf
Figur 5 mit in der Betriebsstellung befindli-
chem Schmutzbehélter.

Figur 9 zeigt in einer Teildarstellung ein anderes
Ausflihrungsbeispiel fir die Abstlitzung des
Schmutzbehélters beim Absenken des Aus-
hebearms bei gel6ster Halteverbindung.
Figur 10  zeigtdie Lage des Schmutzbehalters der Bo-
denreinigungsmaschine aus Figur 9 bei ge-
rade wiederhergestellter Halteverbindung.
Figur 11 zeigt den Schmutzbehalter der Bodenreini-
gungsmaschine geman Figuren 9 und 10 in
der Betriebsstellung.

[0015] Die in den Figuren 1 bis 8 dargestellte Boden-
reinigungsmaschine hat einen tiblichen Grundaufbau mit
einem Chassis 1, an dem Hinterrader 2 sowie ein Vor-
derrad 6 angeordnet sind. Auf dem Chassis 1 ist ein Fah-
rerplatz 5 vorgesehen, der einen Fahrersitz 6 und die
verschiedenen Bedienungselemente fir den Betrieb der
Bodenreinigungsmaschine aufweist. Eine drehend an-
treibbare Kehrwalze 3 kommt im Betrieb in Berlihrung
mit dem zu reinigenden Boden und wird in Figur 1 im
Uhrzeigersinn gedreht, so dass sie den aufgenommenen
Schmutz nach oben schleudert. Dieser Schmutz wird
dann, in Ublicher Weise, zwischen einem nicht darge-
stellten Leitblech und dem &uleren Umfang der Kehr-
walze 3 nach oben in einen Schmutzleitkanal transpor-
tiert und gelangt von dort, durch Unterdruck unterstitzt,
durch eine am Ende des Schmutzleitkanals vorgesehene
Schmutzdurchtrittséffnung, die einen in den Figuren an-
gedeuteten Offnungsrand mit einer Dichtung 9 hat. Im
normalen Reinigungsbetrieb befindet sich der noch zu
beschreibende Schmutzbehalter 10 in seiner Betriebs-
stellung gemaR Figur 8, so dass sein Offnungsrand dich-
tend an der Dichtung 9 anliegt und der durch die
Schmutzdurchtrittséffnung beférderte Schmutz in den
Schmutzbehalter 10 gelangt.

[0016] Der nicht dargestellte Schmutzleitkanal endet
an einer unteren Eintritts6ffnung eines Luftfihrungsge-
hauses, in dem sich eine nicht dargestellte Filtereinrich-
tung befindet, oberhalb derer ein herausnehmbarer Dek-
kel vorgesehen ist. Dieser Aufbau, einschlie3lich eines
in der Seitenwand des Luftfihrungsgehauses vorgese-
henen, nicht dargestellten Geblases ist in der alteren
deutschen Patentanmeldung 103 24 825.0 beschrieben.
[0017] Aufdem Chassis 1 befindet sich eine Haube 7,
die beispielsweise gemal der in der parallelen deut-
schen Patentanmeldung "Bodenreinigungsmaschine"
(Deutsche Patentanmeldung Nr. 103 42 454.7) der An-
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melderin beschrieben aufgebaut sein kann und, wie dort
erlautert, den Motorraum flr einen nicht dargestellten
Verbrennungsmotor abdeckt, mit dessen Hilfe u.a. das
Geblase, die Kehrwalze 3 und ein Hydraulikmotor fir den
Fahrbetrieb angetrieben werden.

[0018] Die dargestellte Bodenreinigungsmaschine un-
terscheidet sich von derjenigen aus der parallelen dlteren
deutschen Patentanmeldung "Bodenreinigungsmaschi-
ne" (Deutsche Patentanmeldung Nr. 103 42 454.7) der
Anmelderin und den in den alteren deutschen Patentan-
meldungen 103 24 825.0 und 103 24 826.9 beschriebe-
nen Bodenreinigungsmaschinen, auf die hiermit aus-
driicklich Bezug genommen wird, lediglich dadurch, dass
der Schmutzbehélter anders geformt und gehaltert ist.
[0019] Die dargestellte Bodenreinigungsmaschine
weist einen wannenférmigen Schmutzbehalter 10 auf,
wie er auch bei derartigen Bodenreinigungsmaschinen
schon Ublich ist, der an einer Seit von einem Parallelo-
grammgestange gehaltert ist, das am auf3eren seitlichen
Enden des Schmutzbehalters angreift. In den Figuren ist
dieses in Fahrtrichtung an der linken Seite vorgesehen.
An der anderen Seite des Schmutzbahlters 10 greift nur
ein Aushebearm an, wie er nachstehend als Teil des Par-
ellelogrammgestanges beschrieben wird.

[0020] Das Parallelogrammgestange enthalt einen
Aushebearm 12, der schwenkbar am oberen Ende einer
auf dem Chassis 1 befestigten Stiitzsaule 11 angebracht
ist. Diese Stitzsaule ist in verschiedenen Figuren nur
teilweise gezeigt, um die Funktionsweise des Parallelo-
grammgestanges zu verdeutlichen. In diesen Fallen ist
in den Figuren das obere Ende der Stiitzsdule 11’ des in
den Figuren in Fahrtrichtung an der rechten Seite vorge-
sehenen Aushebearms zu erkennen.

[0021] Das duBere Ende des Aushebearms 12 ist bei
14 schwenkbar mit der Seitenwand des Schmutzbehal-
ters 10 verbunden. In diesem Verbindungsbereich ist an
der Seitenwand des Schmutzbehélters eine Platte 31 be-
festigt, die einen hinsichtlich seiner Funktion noch zu be-
schreibenden, aus elastisch verformbaren Kunststoff
oder Kautschuk bestehenden Anschlag 32 sowie eine
ebenfalls noch zu beschreibende Blattfeder 33 tragt.
[0022] Am Aushebearm 12 greift bei 26 schwenkbar
das duflere Ende des Kolbens eines hydraulischen Ar-
beitszylinders 25 an, der schwenkbar auf dem Chassis
1 befestigt ist und dem in nicht dargestellter Weise von
einer vom Verbrennungsmotor angetriebenen Hydrau-
likpumpe Hydraulikflissigkeit zugeflihrt werden kann,
um den Aushebearm 12 aus der Betriebsstellung des
Schmutzbehalters 10 geman Figur 8 beispielsweise in
die Stellung gemaf Figur 1 anzuheben. Die entsprechen-
de Absenkbewegung kann, abh&ngig von der Bauartdes
Hydraulikzylinders, entweder allein durch Ablassen von
Hydraulikflissigkeit oder durch Herausdriicken der das
Heben bewirkenden Hydraulikflissigkeit durch Zufuhr
von Hydraulikflissigkeit zu einer Gegenflache des Kol-
bens des Arbeitszylinders bewirkt werden.

[0023] Als weiteres Element des Parallelogrammge-
sténges ist unterhalb der Anlenkung 14 des duf3eren En-
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des des Aushebearms 12 an der Seitenwand des
Schmutzbehalters 10 ein Parallelarm 15 mit seinem &u-
Reren Ende bei 17 angelenkt. Das innere Ende des Par-
allelarms 15 ist bei 16 schwenkbar mit dem oberen Ende
eines Hilfsarms 18 verbunden. Der Hilfsarm 18 ist bei 19
an einem gehausefesten Punkt schwenkbar befestigt,
und er weist einen Flhrstift auf, der in einen Fihrschlitz
in einem gehausefesten Flhrblech 20 eingreift, so dass
der Fuhrstiftbei der noch zu beschreibenden Verschwen-
kung des Hilfsarms 18 in dem Fuhrschlitz gefiihrt wird
und den Hilfsarm 18 absttzt.

[0024] Der Hilfsarm 18 tragt an seinem oberen Ende
einen Vorsprung 21, der in der Betriebsstellung des
Schmutzbehalters (Figur 8) hinter eine Klinke 30 (Figur
6) greift, die in einem an einer maschinenfesten Stelle
befestigten Klinkengehause 29 sitzt und die mittels eines
Betétigungshebels 27, der benachbart zum Fahrersitz 6
vorgesehen ist und vom dort sitzenden Fahrer betétigt
werden kann, Gber einen Bowdenzug 28 gegen Feder-
kraft aus der Verriegelungsstellung gemaf Figur 6 nach
unten gezogen werden kann, um so den Vorsprung 21
freizugeben und damit den Hilfsarm 18 aus seiner un-
verschwenkbaren Halterung zu l6sen.

[0025] Wie ohne weiteres zu erkennen ist, wirken bei
unverschwenkbarer Halterung des Hilfsarms 18, also bei
der in Figur 6 gezeigten Verriegelungsstellung der Aus-
hebearm 12 und der Parallelarm 15 als Parallelogramm-
gestadnge, so dass die Verschwenkung des Aushebe-
arms 12 durch den Arbeitszylinder 25 nach oben oder
unten den Schmutzbehélter 10 in einer unveranderten
Ausrichtung im Raum halt, in der der Offnungsrand des
Schmutzbehalters 10 unter dem gleichen Winkel geneigt
ist wie die Dichtung 9 am Offnungsrand der Schmutz-
durchtrittséffnung bzw. wie dieser Offnungsrand.
[0026] In Figur 1 ist die Bodenreinigungsmaschine in
einem Zustand dargestellt, in dem der Aushebearm 12
des Parallelogrammgesténges in eine angehobene Stel-
lung verschwenkt und der Schmutzbehalter 10 Uber ei-
nen Container C positioniert ist, in den der Schmutzbe-
hélter 10 geleert werden soll. In dieser Stellung ist das
Parallelogrammgesténge in Funktion, d.h. der Hilfsarm
18 wird von der Klinke 30 in seiner unverschwenkbaren
Halterung gehalten, und daher ist das innere Ende des
Parallelarms 15 des Parallelogrammgestéanges mit ei-
nem maschinenfesten Punkt verbunden, also eine Hal-
teverbindung zwischen Anlenkpunkt 17 des duReren En-
des des Parallelarms 15 und dem maschinenfesten
Punkt vorhanden.

[0027] Zum Entleeren des Schmutzbehalters 10 ver-
schwenkt die Bedienungsperson den Betatigungshebel
27 und zieht dadurch mittels des Bowdenzuges 28 die
Klinke 30 herunter, so dass der Vorsprung 21 des Hilfs-
arms 18 freikommt, der Parallelarm 15 den Schmutzbe-
halter 10 also nicht mehr abstiitzt. Infolge der Lage des
Schwerpunktes des Schmutzbehalters 10 schwenkt die-
ser daher um den Anlenkpunkt 14 in die Entleerungsstel-
lung gemaR Figur 2, so dass er in den Container C ent-
leert wird. Bei dieser Schwenkbewegung des Schmutz-
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behalters 10 hat der Anlenkpunkt 17 des Parallelarms
15 eine bogenférmige Bewegung um den Anlenkpunkt
14 des Aushebearms 12 ausgefiihrt, und das innere En-
de des Parallelarms 15 ist, wie in Figur 2 zu erkennen
ist, unter Verschwenkung des Hilfsarms 18 um seinen
unteren Anlenkpunkt 19 im Uhrzeigersinn nach rechts
verlagert worden.

[0028] Beim Lésen des Hilfsarms 18 kann es vorkom-
men, dass Schmutzbehalter 10 infolge seiner tragen
Masse, insbesondere dann, wenn er stark befiillt ist, Giber
die dargestellte Enleerungsstellung hinaus und unter
entsprechender elastischer Verformung der nachste-
hend beschriebenen Blattfeder 33 (in den Figuren) im
Gegenuhrzeigersinn tUberschwingt. Dies wird durch den
am Schmutzbehélter 10 angebrachten Anschlag 32 ver-
hindert, der die Verschwenkbewegung des Schmutzbe-
hélters 10 durch Anlage am Aushebearm 12 begrenzt.
[0029] Die Bodenreinigungsmaschine wird nunmehr
nach weiterem Anheben des Schmutzbehalters verfah-
ren, so dass der Schmutzbehélter 10 aus dem Bereich
des Containers C kommt, und dannwird der Aushebearm
12 abgesenkt. Wie ein Vergleich der diesen Absenkvor-
gang zeigenden Figuren 3 und 4 erkennen Iasst, fuhrt
dies zunachst zu einer gewissen Verschwenkung des
Schmutzbehalters 10 im Gegenuhrzeigersinn bezliglich
dem dulReren Ende des sich absenkenden Aushebearms
12, wobei sich das innere Ende des Parallelarms 15 in
diesen Figuren noch weiter nach rechts verlagert. Infolge
dieser Schwenkbewegung des Schmutzbehalters 10 legt
sich die an der Platte 31 befestigte Blattfeder 33 gegen
einen eine Anschlagflache bildenden Vorsprung 34 am
vorderen Ende des Auslegearms, wie dies insbesondere
in Figur 7 zu erkennen ist, und verhindert so, dass sich
der Schmutzbehalter 10 bei Fortsetzung der Absenkbe-
wegung des Aushebearms 12 weiter im Gegenuhrzei-
gersinn um den Anlenkpunkt 14 des Aushebearms 12
am Schmutzbehalter 10 verlagert. Da der Anlenkpunkt
17 des aulleren Endes des Parallelarms 15 infolge der
Abstutzwirkung der Blattfeder 33 am Aushebearm 12 bei
dessen weiterer Absenkung nicht mehrim Gegenuhrzei-
gersinn um den Anlenkpunkt 14 wandern kann, wird statt-
dessen das innere Ende des Parallelarms 15 in den Fi-
guren weiter nach links verlagert und dadurch das obere
Ende des Hilfsarms 18 in Richtung auf die Klinke 30 be-
wegt, bis der Vorsprung 21 die Klinke 30 unter deren
Verlagerung gegen Federkraft Gberlauft und beim Zu-
riickschnappen der Klinke 30 in die verriegelte Stellung
(Figur 6) gelangt. In dieser Stellung ist, wie in Figur 5
gezeigt, das Parallelogrammgesténge wieder in Funkti-
on und der Offnungsrand des Schmutzbehélters 10 ge-
nau parallel zur Dichtung 9 am Offnungsrand der
Schmutzdurchtrittséffnung bzw. zu diesem Offnungs-
rand ausgerichtet.

[0030] Bei der Absenkung des wirksamen Parallelo-
grammgestanges fuhrt der Anlenkpunkt 17 des duf3eren
Endes des Parallelarms 15 eine bogenférmige Bewe-
gung um den Anlenkpunkt 14 des duRReren Endes des
Aushebearms 12 durch, und zwar in den Figuren im Ge-
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genuhrzeigersinn, wodurch wahrend der Absenkbewe-
gung die Ausrichtung des Schmutzbehalters 10 im Raum
beibehalten wird. Dies wurde vor dem Wiederherstellen
des Eingriffs zwischen Klinke 30 und Vorsprung 21 durch
die Wirkung der Blattfeder 33, die sich am Vorsprung 34
des Auslegearms 15 abstutzt, verhindert. Auf diese Wei-
se erfolgte die Wiederherstellung des Verriegelungsein-
griffes zwischen Klinke 30 und Vorsprung 21 und damit
die Wiederherstellung der Halteverbindung durch Ver-
bindung des Parallelarms 15 mit dem maschinenfesten
Punkt. Sobald diese Halteverbindung hergestellt und da-
durch das Parallelogrammgestédnge wirksam gemacht
ist, verlagert sich beim weiteren Absenken der Anlenk-
punkt 17 des dulleren Endes des Parallelarms 15 also
in den Figuren 5 und 7 im Gegenuhrzeigersinn um den
Anlenkpunkt 14 des duReren Endes des Aushebearms
12, wodurch die Blattfeder 33 fester gegen den Vor-
sprung 34 am Aushebearm 12 gedrickt wird. Da jedoch
das Parallelogrammgesténge eine wesentlich héhere
Festigkeit gegen Verformung hat als die Blattfeder 33,
wird diese entsprechend verformt, so dass die vorste-
hend erlduterte Abstiitzung des Schmutzbehalters 10
mittels der Blattfeder 33 aufgehoben bzw. liberwunden
wird und der Anlenkpunkt 17 seine Verlagerungsbewe-
gung durchfiihrt, bis sich der Offnungsrand des Schmutz-
behalters 10 fest und dichtend an die Dichtung 9 am Off-
nungsrand der Schmutzdurchtrittséffnung angelegt hat
und der Schmutzbehélter sich wieder in seiner Betriebs-
stellung befindet (Figur 8).

[0031] In den Figuren 9 bis 11 ist in Teildarstellungen
eine andere Art der Abstiitzung des Schmutzbehalters
dargestellt, wobei in diesen Figuren fiir gleiche und ein-
ander funktionell entsprechende Elemente wie in den Fi-
guren 1 bis 8 gleiche, jedoch um 100 erhéhte Bezugs-
zeichen verwendet wurden. Schon beschriebene Ele-
mente werden nicht noch einmal beschrieben, falls dies
nicht fir das Verstandnis erforderlich erscheint.

[0032] Wie in den Figuren 9 bis 11 dargestellt, weist
der Schmutzbehalter 110 an seiner dargestellten Seiten-
wand (und auch an der gegenuberliegenden Seiten-
wand) eine erste Flhrflache 133 auf, die dazu dient, den
Schmutzbehalter beim Absenken aus der Stellung ent-
sprechend Figur 4 mittels eines maschinenfesten, star-
ren Vorsprungs 134 abzustitzen. Wenn dieser Vor-
sprung am in Figur 9 linken Ende der ersten Flhrflache
133 zur Anlage kommt, verhindert er in der in Zusam-
menhang mit der Blattfeder 33 im Ausflihrungsbeispiel
gemal Figuren 1 bis 8 beschriebenen Weise, dass sich
die Anlenkung 117 des auferen Endes des Parallelarms
114 (in den Figuren) im Gegenuhrzeigersinn um die An-
lenkung 114 des dulReren Ende des Aushebearms 112
verlagern kann, wodurch, wie ebenfalls in Zusammen-
hang mit dem Ausfiihrungsbeispiel geman Figuren 1 bis
8 erlautert, das innere Ende des Parallelarms 115 in sei-
ne verriegelte Stellung gefiihrt wird. Wahrend dieser Ver-
lagerungsbewegung gleitet die erste Fihrflache 133
Uber den Vorsprung 134, bis die verriegelte Stellung des
Parallelarms 115 erreicht ist. Dies ist der Fall, wenn, wie
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in Figur 10 angedeutet, der Vorsprung 134 am hinteren
oder rechten Ende der ersten Fihrflache 133 angekom-
men ist. Da nunmehr, wie auch vorstehend beschrieben,
zur Wirkung des Parallelogrammgesténges der Anlenk-
punkt 117 des vorderen Endes des Parallelarms 115 (in
den Figuren) im Gegenuhrzeigersinn um den Anlenk-
punkt 114 des vorderen Endes des Aushebearms 112
verlagert werden muss, kommt bei Fortsetzung der Ab-
senkbewegung der Vorsprung 134 von der ersten Fihr-
flache 133 frei. Er gelangt auf eine (in den Figuren)
schrag nach rechts und oben geneigte zweite Flhrflache
135, die lediglich dazu dient, ein Uberschwingen des
Schmutzbehalters 110 infolge plétzlichen Freikommens
des Vorsprungs 134 von der ersten Fihrflache 133 zu
vermeiden. Die zweite Fihrflache 135 verhindert jedoch
nicht die Verlagerung des Anlenkpunktes 117 (in den Fi-
guren) im Gegenuhrzeigersinn um den Anlenkpunkt 114.
Die sich fortsetzende Absenkbewegung des Schmutz-
behalters 110 lasst den Vorsprung 134 auch von der
zweiten Fihrflache 135 freikkommen, und der ausgerich-
tete Schmutzbehélter 110 wird in seine Betriebsstellung,
also in dichtende Anlage mit der Dichtung 109 am Off-
nungsrand der Schmutzdurchtritts6ffnung bewegt.

Patentanspriiche

1. Uber den zu reinigenden Boden verfahrbare Boden-
reinigungsmaschine

- mit einer Antriebsanordnung fir das Verfahren
der Bodenreinigungsmaschine und fir den An-
trieb verschiedener Elemente und Baueinheiten
der Bodenreinigungsmaschine,

- mit einer in Berlihrung mit dem Boden bring-
baren, drehend antreibbaren Reinigungsbiirste
(3) und

- mit einem an mindestens einem maschinell
verschwenkbaren Aushebearm (12; 112) gehal-
terten Schmutzbehalter (10; 110), der zwischen
einer Betriebsstellung, in der er mit seinem Off-
nungsrand in dichtendem Eingriff mit dem Off-
nungsrand (9; 109) einer Schmutzdurchtritts6ff-
nung steht, und einer angehobenen Stellung
verlagerbar ist, aus der er durch Ldsen einer
Halteverbindung in eine Entleerungslage ver-
schwenkbar ist, wobei

- der mindestens eine Aushebearm (12; 112)
Teil eines Parallelogrammgesténges ist, das ei-
nen mit seinem dulieren Ende im Abstand von
der Anlenkung (14; 114) des Aushebearms (12;
112) am Schmutzbehalter (10; 110) schwenkbar
an diesem befestigten Parallelarm (15; 115) auf-
weist, dessen inneres Ende in der Betriebsstel-
lung und in der angehobenen Stellung des
Schmutzbehalters (10; 110) an einem maschi-
nenfesten Punkt angelenkt ist,
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dadurch gekennzeichnet,

- dass die Halteverbindung durch die Verbin-
dung (17; 117) des Parallelarms (15; 115) mit
dem Schmutzbehélter (10; 110) und dem ma-
schinenfesten Punkt gebildet wird,

- dass der Schmutzbehalter (10; 110) beim Ab-
senken des Aushebearms (12; 112) bei geldster
Halteverbindung gegen Verschwenkung beziig-
lich dem Aushebearm (12; 112) abgestiitzt wird,
um die Halteverbindung wieder herzustellen,
und

- dass die Abstiitzung (33, 34; 134, 133) des
Schmutzbehélters (10; 110) nach Wiederher-
stellung der Halteverbindung selbsttatig unwirk-
sam gemacht wird.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass an jedem seitlichen
Ende des Schmutzbehalters (10; 110) ein Parallelo-
grammgestange angreift.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass das maschinelle
Verschwenken des mindestens einen Aushebearms
(12; 112) mittels eines pneumatischen oder hydrau-
lischen Arbeitszylinders (25; 125) erfolgt.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspru-
che 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass zur
Abstiitzung des Schmutzbehalters (10) eine sich an
eine Anschlagflache (34) anlegende Feder (33) vor-
gesehen ist, deren Abstltzwirkung durch Verfor-
mung infolge der zunehmenden Kraftwirkung des
sich absenkenden Parallelogrammgesténges un-
wirksam wird.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 4, da-
durch gekennzeichnet, dass die Feder (33) eine
am Schmutzbehélter (10) befestigte Blattfeder ist
und dass die Anschlagflache (34) am Aushebearm
(12) vorgesehen ist.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass zur
Abstiitzung des Schmutzbehalters ein starrer An-
schlag (134) vorgesehen ist, der in abstltzenden
Eingriff mit einer ersten Fihrflache (133) kommt und
sich im Verlauf der Absenkbewegung des Aushebe-
arms (112) relativ entlang dieser Fihrflache (133)
verlagert, und dass der starre Anschlag (134) zur
Unwirksammachung der Abstutzung von der ersten
Fihrflache (133) freikommt.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die erste Fuhrflache
(133) am Schmutzbehalter (110) und der starre An-
schlag (134) an einem maschinenfesten Punkt vor-
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gesehen ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass an die erste Fihr-
flache (133) eine zweite Fuhrflache (135) anschlielit,
die die Verschwenkung des Schmutzbehalters (110)
beim Freikommen des starren Anschlags (134) von
der ersten Fihrflache (133) begrenzt.

Bodenreinigungsmaschine nach einem der Anspri-
che 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass das
innere Ende des Parallelarms (15; 115) schwenkbar
mit dem oberen Ende eines Hilfsarms (18; 118) ver-
bunden ist, dessen unteres Ende schwenkbar mit
der Bodenreinigungsmaschine verbunden ist, und
dass der Hilfsarm (18; 118) bei bestehender Halte-
verbindung unverschwenkbar gehalten und zum L6-
sen der Halteverbindung aus dieser unverschwenk-
baren Halterung I6sbar ist.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die unverschwenk-
bare Halterung des Hilfsarm (18; 118) durch Eingriff
einer Rastklinke (30) erzeugt wird, die zum Ldsen
der Halteverbindung in eine Freigabestellung be-
wegbar ist, und dass der Eingriff der Rastklinke (30)
beim Absenken des Aushebearms (12; 112) selbst-
tatig erfolgt.

Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 10, da-
durch gekennzeichnet, dass die Rastklinke (30)
bei bestehender Halteverbindung in formschlissi-
gem Eingriff mit einer am Hilfsarm (18) vorgesehe-
nen Riegelflache (21) steht.

Claims

Floor-cleaning machine for driving over the floor to
be cleaned

- with a drive arrangement for driving the floor
cleaning machine and for driving different ele-
ments and components of the floor cleaning ma-
chine,

- with a rotary driven cleaning brush (3) which
can be brought into contact with the floor and

- with a dirt container (10; 110) secured onto at
least one mechanically pivotable lifting arm (12;
112), which dirt container can be moved be-
tween an operating position, in which with its
opening edge it is in sealing engagement with
the opening edge (9; 109) of a dirt passage
opening, and araised position, from which it can
be pivoted by releasing the securing connection
into an emptying position, whereby

- the at least one lifting arm (12; 112) is part of
a parallelogram connecting rod, which compris-
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es a parallel arm (15; 115) and is secured with
its outer end a distance apart from the articula-
tion (14; 114) of the lifting arm (12; 112) pivotably
onto the dirt container (10; 110), the inner end
of which parallel arm in operating position and
in the lifted position of the dirt container (10; 110)
is articulated to a machine-secure point,

characterised in that

- the securing connection is formed by the con-
nection (17; 117) of the parallel arm (15; 115)
with the dirt container (10; 110) and the ma-
chine-secure point,

- in that the dirt container (10; 110) on lowering
the lifting arm (12; 112) with a released holding
connection is supported against pivoting in re-
lation to the lifting arm (12; 112) in order to re-
establish the securing connection, and

- in that the support (33, 34; 134, 133) of the
dirt container (10; 110) after reestablishing the
securing connection is made ineffective auto-
matically.

Floor cleaning machine according to claim 1, char-
acterised in that a parallelogram connecting rod
acts at each lateral end of the dirt container (10; 110).

Floor cleaning machine according to claim 1 or 2,
characterised in that the machine pivoting of the
at least one lifting arm (12; 112) is performed by
means of a pneumatic or hydraulic operating cylinder
(25; 125).

Floor cleaning machine according to one of claims
1to 3, characterised in that to support the dirt con-
tainer (10) a spring (33) bearing on a stop surface
(34) is provided, the supporting effect of which is
made ineffective by deformation as a result of the
increasing effect of force of the lowering parallelo-
gram conencting rod.

Floor cleaning machine according to claim 4, char-
acterised in that the spring (33) is a leaf spring se-
cured to the dirt container (10) and in that the stop
surface (34) is provided on the lifting arm (12).

Floor cleaning machine according to one of claims
1to 3, characterised in that to support the dirt con-
tainer a rigid stop (134) is provided, which is in sup-
porting engagement with a first guide surface (133)
and during the lowering movement of the lifting arm
(112) is shifted relatively along said guide surface
(133), and in that to make the support ineffective
the rigid stop (134) comes free from the first guide
surface (133).

Floor clearing machine according to claim 6, char-
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acterised in that the first guide surface (133) is pro-
vided on the dirt container (110) and the rigid stop
(134) is provided on a machine-secure point.

Floor cleaning machine according to claim 6 or 7,
characterised in that a second guide surface (135)
adjoins the first guide surface (133), which second
guide surface delimits the pivoting of the dirt contain-
er (110) on the release of the rigid stop (134) from
the first guide surface (133).

Floor cleaning machine according to one of claims
1 to 8, characterised in that the inner end of the
parallel arm (15; 115) is connected pivotably with the
upper end of an auxiliary arm (18; 118), the lower
end of which is connected pivotably with the floor
cleaning machine, and in that the auxiliary arm (18;
118) is held unpivotably with an existing securing
connection and for detaching the securing connec-
tion can be released from this unpivotable securing.

Floor cleaning machine according to claim 9, char-
acterised in that the unpivotable securing of the
auxiliary arm (18; 118) is produced by the engage-
ment of a latch (30), which can be moved to release
the securing connection into a release position, and
in that the engagement of the latch (30) is performed
automatically on lowering the lifting arm (12; 112).

Floor cleaning machine according to claim 10, char-
acterised in that the latch (30) with an existing se-
curing connection is in positive engagement with a
bolt surface (21) provided on the auxiliary arm (18).

Revendications

1.

Machine de nettoyage des sols a déplacer sur le sol
a nettoyer,

- comprenant un dispositif d’entrainement per-
mettant le déplacement de la machine de net-
toyage des sols, et pour I'entrainement de dif-
férents éléments et groupes de la machine de
nettoyage des sols,

- comprenant une brosse de nettoyage (3) pou-
vant étre amenée en contact avec le sol et pou-
vant étre entrainée en rotation, et

- comprenant un bac a poussieres (10; 110)
maintenu par au moins un bras de relevage (12;
112) a commande de pivotement mécanisé, bac
qui peut étre déplacé entre une position de fonc-
tionnement, dans laquelle il vient en engage-
ment étanche, par le bord de sa bouche, avec
le bord de bouche (9; 109) d’'une ouverture de
passage des poussiéres, et une position rele-
vée, a partir de laquelle il peut étre basculé dans
une position de vidange en défaisant une liaison
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de maintien,

- ledit au moins un bras de relevage (12, 112)
faisant partie d’'une tringlerie a parallélogramme
qui comporte un bras parallele (15; 115) dont
I'extrémité extérieure est fixée de fagon pivotan-
te sur le bac a poussiéres (10; 110), a une dis-
tance du point d’articulation du bras (14 ; 114)
de relevage (12; 112) et dont I'extrémité inté-
rieure est articulée, dans la position de fonction-
nement et dans la position de relevage du bac
a poussiéres (10; 110), sur un point fixe de la
machine,

caractérisée en ce que

- la liaison de maintien est constituée par la
liaison (17; 117) du bras paralléle (15; 115) avec
le bac a poussiéres (10; 110) et le point fixe de
la machine,

- lors de la descente du bras de relevage (12;
112), avec la liaison de maintien désactivée, le
bac a poussiéres (10; 110) est retenu contre tout
pivotement par rapport au bras de relevage (12;
112), afin de rétablir laliaison de maintien, et que
- la retenue (33, 34; 134; 133) du bac a pous-
sieres (10; 110) est automatiquement désacti-
vée dés le rétablissement de la liaison de main-
tien.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 1,

caractérisée en ce que

respectivement une tringlerie a parallélogramme est
reliée a chaque extrémité latérale du bac a poussie-
res (10; 110).

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 1 ou la revendication 2,

caractérisée en ce que

le pivotement mécanisé dudit au moins un bras de
relevage (12; 112) est effectué au moyen d’un vérin
pneumatique ou hydraulique (25; 125).

Machine de nettoyage des sols selon I'une des re-
vendications 1 a 3,

caractérisée en ce que

pour retenir le bac a poussiéres (10), un ressort (33)
est prévu, qui se plaque contre une surface de butée
(34), dont I'effet de retenue est désactivé par sa dé-
formation suite a 'augmentation de la force exercée
par la tringlerie a parallélogramme en cours de des-
cente.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 4,

caractérisée en ce que

le ressort (33) est un ressort a lame fixé sur le bac
a poussieres (10), et que la surface de butée (34)
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est prévue sur le bras de relevage (12).

Machine de nettoyage des sols selon l'une des re-
vendications 1 a 3,

caractérisée en ce que

pour retenir le bac a poussiéres, une butée rigide
(134) est prévue, qui entre en engagement de rete-
nue avec une premiére surface de guidage (133) et
qui, au cours du mouvement de descente du bras
de relevage (112) effectue un déplacement relatif le
long de cette surface de guidage, et que, pour dé-
sactiver la retenue, la butée rigide (134) se dégage
de la premiére surface de guidage (133).

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 6,

caractérisée en ce que

la premiére surface de guidage (133) est prévue sur
le bacapoussiéres (110), et que la butée rigide (134)
est prévue sur un point fixe de la machine.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 6 ou 8,

caractérisée en ce que

la premiere surface de guidage (133) est rejointe par
une deuxiéme surface de guidage (135) qui limite le
pivotement du bac a poussiéres (110) lorsque la bu-
tée rigide (134) se dégage de la premiére surface
de guidage (133).

Machine de nettoyage des sols selon I'une des re-
vendications 1 a 8,

caractérisée en ce que

I'extrémité intérieure du bras parallele (15; 115) est
reliée de fagon pivotante a I'extrémité supérieure
d’'un bras auxiliaire (18; 118) dont I'extrémité infé-
rieure est reliée de fagon pivotante a la machine de
nettoyage des sols, et que, lorsque la liaison de
maintien est active, le bras auxiliaire (18; 118) est
maintenu de fagon immobile en pivotement, et peut
étre libéré de ce maintien immobile en pivotement
pour débloquer cette liaison de maintien.

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 9,

caractérisée en ce que

le maintien de fagon immobile en pivotement du bras
auxiliaire (18; 118) est produit par 'engagement d’'un
cliqguet d’enclenchement (30) qui, pour désactiver la
liaison de maintien, peut étre amené dans une po-
sition de libération, et que I'engagement du cliquet
d’enclenchement (30) se fait automatiquement lors
de la descente du bras de relevage (12; 112).

Machine de nettoyage des sols selon la revendica-
tion 10,

caractérisée en ce que

lorsque la liaison de maintien est active, le cliquet
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d’enclenchement (30) est en engagement par con-
jugaison des formes avec une surface de verrouilla-
ge (21) prévue sur le bras auxiliaire (18).
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