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(54) Bodenreinigungsmaschine mit Seitenbesen

(57) Dargestellt und beschrieben ist eine Bodenrei-
nigungsmaschine mit einem rotierend angetriebenen
Seitenbesen (11), der an einem Arm (21) gehaltert ist,
der schwenkbar mit einer am Fahrzeugrahmen (7) an-
gebrachten Halterung (9) verbunden ist, wobei der Arm
(21) einen ersten Armabschnitt (17) und einen zweiten
Armabschnitt (19) aufweist, die über eine Schwenkver-
bindung miteinander verbunden sind, wobei die
Schwenkverbindung einen Verriegelungsmechanismus
aufweist, der derart ausgestaltet ist, dass der erste und
zweite Armabschnitt (17, 19) in einer vorgegebenen Aus-
richtung zueinander gehalten werden, wenn ein auf die
Schwenkverbindung wirkendes Drehmoment unter ei-
nem vorgegebenen Schwellwert liegt, und eine
Schwenkbewegung des zweiten Armabschnitts relativ zu
dem ersten Armabschnitt ermöglicht wird, wenn ein auf
die Schwenkverbindung wirkendes Drehmoment über
dem vorgegebenen Schwellwert liegt. Die Aufgabe, eine
Bodenreinigungsmaschine bereitzustellen, bei dem die
Halterung für den Seitenbesen verhindert, dass dieser
oder die Halterung bei einer Kollision mit einem Hindernis
beschädigt werden, wird dadurch gelöst, dass einer aus
dem ersten und zweiten Armabschnitt (17, 19) ein Ein-
griffselement (37) aufweist, dass der andere aus dem
ersten und zweiten Armabschnitt ein Führungselement
(27) mit einer Führungsfläche (29) aufweist, die mit einer
Rastvertiefung (31) versehen ist, die derart angeordnet
ist, dass das Eingriffselement (37) bei der vorgegebenen
Ausrichtung in die Rastvertiefung (31) eingreift, und dass

das Eingriffselement (37) und das Führungselement (27)
relativ zueinander verschiebbar und aufeinander zu vor-
gespannt sind.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Boden-
reinigungsmaschine mit einem an einem Fahrzeugrah-
men angebrachten Fahrwerk zum Bewegen der Boden-
reinigungsmaschine über eine zu reinigende Oberfläche,
mit einem rotierend angetriebenen Seitenbesen, der an
einem Arm gehaltert ist, der schwenkbar um eine verti-
kale Achse mit einer am Fahrzeugrahmen angebrachten
Halterung verbunden ist, wobei der Arm einen ersten
Armabschnitt und einen zweiten Armabschnitt aufweist,
die über eine eine vertikale Schwenkachse definierende
Schwenkverbindung miteinander verbunden sind, wobei
der erste Armabschnitt schwenkbar um die Achse mit
dem Fahrzeugrahmen verbunden ist und der Seitenbe-
sen an dem zweiten Armabschnitt gehaltert ist, wobei die
Schwenkverbindung einen Verriegelungsmechanismus
aufweist, der derart ausgestaltet ist, dass der erste und
zweite Armabschnitt in einer vorgegebenen Ausrichtung
zueinander gehalten werden, wenn ein auf die Schwenk-
verbindung wirkendes Drehmoment unter einem vorge-
gebenen Schwellwert liegt, und eine Schwenkbewegung
des zweiten Armabschnitts relativ zu dem ersten
Armabschnitt ermöglicht wird, wenn ein auf die Schwenk-
verbindung wirkendes Drehmoment über dem vorgege-
benen Schwellwert liegt.
[0002] Derartige Bodenreinigungsmaschinen sind in
vielen Fällen mit zwei seitlich ausschwenkbaren Seiten-
besen versehen und vorgesehen, insbesondere Flächen
oder Wege in der Weise zu reinigen, dass die Bodenrei-
nigungsmaschine über die entsprechende Fläche fährt,
wobei die rotierenden Seitenbesen, die in Fahrtrichtung
der Maschine gesehen seitlich angebracht sind, auf der
Fläche befindlichen Schmutz in den Bereich in der Mitte
vor dem Fahrzeug fördern. Dort wird der Schmutz von
einer Saugeinrichtung abgesaugt und zu einem
Schmutzbehälter in der Maschine gefördert.
[0003] Dabei sind die Seitenbesen derart verstellbar
an dem Fahrzeugrahmen gehaltert, dass die Breite des
Bereichs, den sie abdecken und in dem sie Schmutz zur
Mitte hin fördern, verstellbar ist. Zu diesem Zweck ist es
bekannt, dass die Seitenbesen am freien Ende eines
schwenkbar am Fahrzeugrahmen gehalterten Arms an-
gebracht sind. Bei einem derartigen Aufbau ergibt sich
jedoch das Problem, dass die Halterung der Seitenbesen
beschädigt werden kann, wenn einer der Seitenbesen
bei der Vorwärtsfahrt der Bodenreinigungsmaschine mit
einem Hindernis kollidiert.
[0004] Dazu ist es aus der EP 1 715 103 B1, von der
die vorliegende Erfindung ausgeht, bekannt, dass der
Arm, an dem der Seitenbesen gehaltert ist, zwei
schwenkbar miteinander verbundene Armabschnitte
aufweist, wobei die Schwenkverbindung zwischen den
Armabschnitten derart ausgestaltet ist, dass die beiden
Abschnitte gegeneinander verschwenkt werden können,
wenn auf die Schwenkverbindung ein ein Grenzdrehmo-
ment überschreitendes Drehmoment wirkt. Ist das Dreh-
moment unterhalb dieses Grenzdrehmoments, sind die

Armabschnitte in einer fest vorgegebenen Position zu-
einander. Dies bedeutet, dass im Normalbetrieb die bei-
den Armabschnitte in der vorgegebenen Position zuein-
ander sind und der Seitenbesen bei der Fahrt der Bo-
denreinigungsmaschine somit über die zu reinigende
Fläche geführt wird. Kollidiert der Besen jedoch mit ei-
nem Hindernis, wirkt auf die Schwenkverbindung ein
über das Grenzdrehmoment hinausgehendes Drehmo-
ment, und der eine Armabschnitt kann gegenüber dem
anderen verschwenkt werden, und es kommt nicht un-
mittelbar zu einer Beschädigung der Halterung des Sei-
tenbesens. Vielmehr bleibt dem Fahrer der Maschine
Zeit, die Fahrt zu stoppen.
[0005] Bei dem in der EP 1 715 103 B1 beschriebenen
Aufbau wird ein Kniehebelmechanismus verwendet, um
die Schwenkverbindung derart auszugestalten, dass ein
Verschwenken der Armabschnitte gegeneinander erst
dann erfolgt, wenn das auf die Verbindung wirkende
Drehmoment oberhalb eines Grenzdrehmoments liegt.
Dieser Mechanismus ist kompliziert aufgebaut und
nimmt relativ viel Platz in Anspruch.
[0006] Daher ist es ausgehend vom nächstkommen-
den Stand der Technik die Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, eine Bodenreinigungsmaschine mit einem Sei-
tenbesen bereitzustellen, bei dem die Halterung für den
Seitenbesen verhindert, dass dieser oder die Halterung
bei einer Kollision des Besens mit einem Hindernis be-
schädigt wird, die Halterung aber dennoch einfach und
platzsparend aufgebaut ist.
[0007] Diese Aufgabe wird dadurch gelöst, dass einer
aus dem ersten und zweiten Armabschnitt ein Eingriff-
selement aufweist, dass der andere aus dem ersten und
zweiten Armabschnitt ein Führungselement mit einer
sich um die Schwenkachse erstreckenden Führungsflä-
che aufweist, die mit einer Rastvertiefung versehen ist,
die derart angeordnet ist, dass das Eingriffselement bei
der vorgegebenen Ausrichtung mit der Rastvertiefung
eingreift, und dass das Eingriffselement und das Füh-
rungselement relativ zueinander verschiebbar und auf-
einander zu vorgespannt sind.
[0008] Bei einem derartigen Aufbau muss an dem ei-
nen Armabschnitt lediglich das Führungselement ange-
bracht werden, während der andere Armabschnitt das
Eingriffselement aufweist, wobei beide relativ zueinan-
der verschiebbar sind. Dabei können entweder das Füh-
rungselement, das Eingriffselement oder beide ver-
schiebbar sein. Darüber hinaus ist es dann nur noch er-
forderlich, dass eine Vorspannung erzeugt wird, die die
Elemente in Eingriff miteinander zwingt. Schließlich weist
die Führungsfläche eine Rastvertiefung auf, in die das
Eingriffselement eingreift, wenn die Armabschnitte in der
vorgegebenen Ausrichtung zueinander sind. Um dann
die Armabschnitte gegeneinander zu verschwenken, ist
es lediglich erforderlich, dass das Eingriffselement aus
der Rastvertiefung entgegen der Wirkung der Federvor-
spannung heraus bewegt wird. Somit kann durch die
Wahl der Federvorspannung das Grenzdrehmoment
festgelegt werden, bei dessen Überschreiten ein Ver-
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schwenken der Armabschnitte erfolgt. Der Aufbau ist da-
mit vergleichsweise einfach und platzsparend ausgestal-
tet.
[0009] In einer bevorzugten Ausführungsform ist das
Führungselement an dem ersten, am Fahrzeugrahmen
angelenkten Armabschnitt angebracht, während das
Eingriffselement an dem zweiten Armabschnitt vorgese-
hen ist, das den Seitenbesen trägt.
[0010] Des Weiteren kann in weiter bevorzugter Weise
das Eingriffselement in Längsrichtung des zweiten
Armabschnitts verschiebbar und mittels einer Feder zum
Führungselement hin vorgespannt sein. Dies ist mit dem
Vorteil verbunden, dass der zweite Armabschnitt, der
entfernt von dem Fahrzeugrahmen vorgesehen ist und
den Seitenbesen trägt, vergleichsweise schlank und
leicht ausgebildet werden kann, während das Führungs-
element mit der Führungsfläche fahrzeugrahmennah am
ersten Armabschnitt angebracht ist. Außerdem erstreckt
sich dann auch die Feder, die das Eingriffselement vor-
spannt, wenn überhaupt, nur in geringem Umfang über
die Abmessungen des zweiten Armabschnitts hinaus.
[0011] Insbesondere dann, wenn das Eingriffselement
als parallel zur Schwenkachse verlaufender Bolzen aus-
gebildet ist, wird eine platzsparende Anordnung erzielt.
[0012] Außerdem ist es in einer bevorzugten Ausfüh-
rungsform möglich, den zweiten Armabschnitt als rohr-
förmigen Körper auszubilden, wobei unter "rohrförmig"
hier nicht nur verstanden werden soll, dass der Körper
im Querschnitt kreisförmig ist, sondern es sind beliebige
Querschnittsformen denkbar. Maßgeblich ist lediglich,
dass der rohrförmige Körper in seinem Inneren einen sich
entlang von dessen Längsrichtung erstreckenden Hohl-
raum aufweist. Dann kann im Inneren des Körpers eine
Feder aufgenommen sein, die einen sich durch Langlö-
cher in der Wandung erstreckenden Bolzen vorspannt,
der das Eingriffselement bildet. Insbesondere kann sich
der Bolzen parallel zur Schwenkachse erstrecken. Bei
einem solchen Aufbau kann der Mechanismus, der das
Eingriffselement vorspannt, vollständig im Inneren des
rohrförmigen Körpers aufgenommen sein und ist somit
auch gegen Verschmutzungen geschützt.
[0013] Schließlich kann das Führungselement als eine
sich in einer Ebene senkrecht zur Schwenkachse erstre-
ckende Führungsscheibe ausgebildet sein, an der die
Führungsfläche mit der Rastvertiefung ausgebildet ist,
die sich dann parallel zur Schwenkachse erstreckt. Ein
solcher Aufbau ist vergleichsweise einfach zu realisie-
ren.
[0014] In weiter bevorzugter Weise kann ein Schwen-
karm vorgesehen sein der um die vertikale Achse
schwenkbar an einer am Fahrzeugrahmen angebrach-
ten Halterung gehaltert ist. An dem Schwenkarm ist ein
Anschlag angebracht, der mit dem Arm zur Anlage kom-
men kann und der derart am Schwenkarm angeordnet
ist, dass der Anschlag den Schwenkbereich des Arms
um die vertikale Achse weg von einer mittig in Fahrtrich-
tung durch die Bodenreinigungsmaschine verlaufenden
Mittelachse nach außen begrenzt, wobei Mittel zum Ein-

stellen der Schwenkstellung des Schwenkarms relativ
zu der vertikalen Schwenkachse vorgesehen sind.
[0015] Durch den verstellbaren Schwenkarm mit dem
Anschlag wird ermöglicht, dass der Arm mit dem Seiten-
besen selbst frei schwenkbar gehaltert sein kann. Durch
die Verstellbarkeit des Schwenkarms wird der Umfang
in einfacher Weise eingestellt, um den der Arm relativ
zum Fahrzeugrahmen frei weg von der Mittelachse der
Bodenreinigungsmaschine nach außen schwenken
kann.
[0016] Damit der Arm im Betrieb in der äußeren Stel-
lung entfernt von der Mittelachse am Anschlag verbleibt,
muss lediglich die Drehrichtung des Antriebs des Seiten-
besens derart gewählt werden, dass bei der Rotation des
Seitenbesens auf einer zu reinigenden Oberfläche auf
den Arm eine Reaktionskraft wirkt, die den Arm weg von
der Mittelachse schwenkt. Ein solcher Aufbau ist dann
insgesamt mit dem Vorteil verbunden, dass der Seiten-
besen Hindernissen, die auf der von der Mittelachse ab-
gewandten Seite des Seitenbesens mit diesem zur An-
lage kommen, leicht durch eine Schwenkbewegung des
Arms nach innen ausweichen kann, ohne dass dem ein
Widerstand seitens der Halterung des Arms entgegen-
gesetzt wird.
[0017] Ein weiterer, damit verbundener Vorteil ist, dass
der zuvor beschriebene Mechanismus, mit dem der erste
und zweite Armabschnitt miteinander gegen ein Ver-
schwenken verriegelt sind, nur ein Verschwenken des
zweiten Armabschnitts weg von der Mittelachse ermög-
lichen muss, da das Drehmoment auf den zweiten
Armabschnitt den Schwellwert nur dann überschreiten
kann, wenn ein Hindernis so an dem Seitenbesen an-
greift, dass dieser weg von der Mittelachse gedrückt wird.
Wenn ein Hindernis den Seitenbesen zur Mittelachse hin
drückt, kann der Arm als Ganzes frei nach innen schwen-
ken, sodass die Armabschnitte nicht gegeneinander ver-
schwenkt werden müssen.
[0018] In einer bevorzugten Ausführungsform weist
der Arm einen Anlageabschnitt auf, der sich in der
Schwenkebene des Arms über die vertikale Achse hin-
aus von dem Seitenbesen weg erstreckt, wobei der An-
schlag derart am Schwenkarm angeordnet ist, dass er
an der zu der Mittelachse weisenden Seite des Anlage-
abschnitts mit diesem zur Anlage kommen kann. Ein sol-
cher Aufbau ermöglicht es, den Schwenkarm so auszu-
bilden, dass er auf der zur Mittelachse weisenden Seite
der vertikalen Achse angeordnet ist und sich nicht weit
nach außen weg von der Mittelachse erstrecken muss.
[0019] Ferner kann an dem Schwenkarm ein Zusatz-
anschlag angebracht sein, der derart daran angeordnet
ist, dass der Zusatzanschlag den Schwenkbereich des
Arms um die vertikale Achse hin zu der Mittelachse nach
innen begrenzt. Dies ermöglicht, dass der Schwenkarm
dazu verwendet werden kann, den Arm aus einer Trans-
portstellung nah am Fahrzeugrahmen nach außen zu
drücken.
[0020] Dabei ist es besonders bevorzugt, wenn der Zu-
satzanschlag derart am Schwenkarm angeordnet ist,
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dass er an der zu der Mittelachse weisenden Seite des
Arms mit diesem zur Anlage kommen kann. Dadurch wird
erreicht, dass der Schwenkarm sich nicht über den Arm
seitlich nach außen weg von der Mittelachse erstrecken
muss.
[0021] Zum Verstellen des Schwenkarms ist es bevor-
zugt, wenn der Schwenkarm beabstandet von der verti-
kalen Schwenkachse mit einem Ende eines Linearaktu-
ators, vorzugsweise eines Hydraulikzylinders, verbun-
den ist, dessen anderes Ende fest am Fahrzeugrahmen
gehaltert ist.
[0022] Die zuvor beschriebene Anordnung eines
Schwenkarms, dessen Schwenkstellung relativ zu der
vertikalen Schwenkachse einstellbar ist und der mit ei-
nem Anschlag versehen ist, sowie die damit verbunde-
nen bevorzugten Ausführungsformen sind selbstständig
erfinderisch, und können auch unabhängig von dem Ver-
riegelungsmechanismus zwischen dem ersten und zwei-
ten Armabschnitt zur Anwendung kommen. Insbesonde-
re kann dieser Mechanismus mit dem Schwenkarm all-
gemein ein einen Seitenbesen halternder Arm an einer
Bodenreinigungsmaschine verwendet werden.
[0023] Im Folgenden wird die vorliegende Erfindung
anhand einer lediglich ein bevorzugtes Ausführungsbei-
spiel darstellenden Zeichnung erläutert, wobei

Fig. 1 das Ausführungsbeispiel einer erfindungsge-
mäßen Bodenreinigungsmaschine in perspek-
tivischer Ansicht zeigt,

Fig. 2 eine der Seitenbesenanordnungen der Boden-
reinigungsmaschine aus Fig. 1 in einer pers-
pektivischen Darstellung von vorne zeigt, wo-
bei der erste und zweite Armabschnitt in der
vorgegebenen Ausrichtung sind,

Fig. 3 die Seitenbesenanordnung aus Fig. 2 in pers-
pektivischer Darstellung von der Seite zeigt,

Fig. 4 die Seitenbesenanordnung aus Fig. 3 in einer
Schnittdarstellung zeigt,

Fig. 5 die Seitenbesenanordnung der Bodenreini-
gungsmaschine aus Fig. 2 in einer perspektivi-
schen Darstellung von der Seite zeigt, wobei
der erste und zweite Armabschnitt aus der vor-
gegebenen Ausrichtung heraus gegeneinan-
der verschwenkt sind,

Fig. 6 die Seitenbesenanordnung der Bodenreini-
gungsmaschine aus Fig. 2 in einer perspektivi-
schen Darstellung von der Seite zeigt, wobei
der erste und zweite Armabschnitt ebenfalls
aus der vorgegebenen Ausrichtung heraus ge-
geneinander verschwenkt sind,

Fig. 7 die Verbindung des Arms der Seitenbesenan-
ordnung aus Fig. 2 mit dem Fahrzeugrahmen

in einer ersten Schwenkstellung des Arms zeigt
und

Fig. 8 die Verbindung des Arms der Seitenbesenan-
ordnung aus Fig. 2 mit dem Fahrzeugrahmen
in einer zweiten Schwenkstellung des Arms
zeigt.

[0024] Fig. 1 zeigt ein Ausführungsbeispiel einer Bo-
denreinigungsmaschine 1 mit erfindungsgemäßen Sei-
tenbesenanordnungen 3. Dabei sind die Seitenbesena-
nordnungen 3 auf beiden Seiten der Mittelachse M der
Bodenreinigungsmaschine 1 angebracht. Die Mittelach-
se M erstreckt sich entlang der Fahrtrichtung in Längs-
richtung vom Vorderende zum Hinterende mittig durch
die Bodenreinigungsmaschine 1, wie dies aus Fig. 1 zu
erkennen ist.
[0025] Die Bodenreinigungsmaschine 1 ist mit einem
vier Räder 5’, 5’’ aufweisenden Fahrwerk versehen, wo-
bei die Vorderräder 5’ lenkbar sind. Das Fahrwerk mit
den Rädern 5’, 5’’ ist an einem Fahrzeugrahmen 7 an-
gebracht. Wie des Weiteren aus Fig. 2 zu erkennen ist,
ist an dem Fahrzeugrahmen 7 eine Halterung 9 höhen-
verstellbar angebracht, die die zwei Seitenbesenanord-
nungen 3 am Fahrzeugrahmen 7 haltert.
[0026] In den Fig. 2 bis 8 ist jeweils die in Fahrtrichtung
der Bodenreinigungsmaschine 1 gesehen linke Seiten-
besenanordnung 3 dargestellt. Die rechte Seitenbesen-
anordnung 3 ist jedoch spiegelsymmetrisch dazu ausge-
staltet, sodass es nicht erforderlich ist, diese ebenfalls
im Detail darzustellen und zu erläutern.
[0027] Die Seitenbesenanordnungen 3 weisen einen
Seitenbesen 11 auf, der über einen Hydraulikmotor 13
drehend angetrieben ist und unter einer Halteplatte 15
angeordnet ist. Die Platte 15 mit dem Hydraulikmotor 13
ist über einen einen ersten Armabschnitt 17 und einen
zweiten Armabschnitt 19 aufweisenden Arm 21
schwenkbar an der Halterung 9 über einen im Folgenden
noch näher erläuterten Mechanismus angelenkt. Dabei
kann der Arm 21 um eine vertikale Achse 23 gegenüber
der Halterung 9 verschwenkt werden, sodass dadurch
die Breite des Bereichs der zu reinigenden Oberfläche
eingestellt werden kann, der bei der Fahrt der Bodenrei-
nigungsmaschine 1 von den Seitenbesen 11 erfasst wird.
In diesem Zusammenhang ist der Begriff "vertikal" so zu
verstehen, dass die Achse 23 relativ zu der zu reinigen-
den Oberfläche nahezu senkrecht aber nicht notwendi-
gerweise exakt senkrecht dazu verläuft. Es soll vielmehr
erreicht werden, dass durch eine Schwenkbewegung
des Arms 21 um die Achse 23 der Seitenbesen 11 im
Wesentlichen horizontal über die zu reinigende Oberflä-
che bewegt wird.
[0028] Wie insbesondere die Fig. 3 und 5 zeigen, ist
der zweite Armabschnitt 19 um eine ebenfalls im We-
sentlichen vertikal verlaufende Schwenkachse 25
schwenkbar mit dem ersten Armabschnitt 17 verbunden.
Der erste Armabschnitt 17 weist ein Führungselement in
Form einer Führungsscheibe 27 auf, die sich in einer

5 6 



EP 2 857 586 A1

5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Ebene im Wesentlichen senkrecht zu der Schwenkachse
25 erstreckt und an der eine parallel zur Schwenkachse
25 verlaufende gekrümmte Führungsfläche 29 vorgese-
hen ist. Die Führungsfläche 29, die sich in der Ebene der
Führungsscheibe 27 um die Schwenkachse 25 herum
erstreckt, weist außerdem eine Rastvertiefung 31 auf.
[0029] Der zweite Armabschnitt 19 ist als rohrförmiger
Körper mit rechteckigem Querschnitt ausgebildet, wobei
im Inneren des zweiten Armabschnitts 19 eine Schrau-
benfeder 33 zwischen einem fest am zweiten
Armabschnitt 19 angebrachten Anschlag 35 und einem
verschiebbar im zweiten Armabschnitt 19 gehalterten,
als Bolzen 37 ausgebildeten Eingriffselement vorgese-
hen ist, wobei sich der Bolzen 37 durch Langlöcher 39
in der Wandung des zweiten Armabschnitts 19 erstreckt.
Dabei verläuft der Bolzen 37 parallel zu der Schwenk-
achse 25 und ist entlang der Langlöcher 39 und damit in
Erstreckungsrichtung des zweiten Armabschnitts 19 ver-
schiebbar.
[0030] In der in den Fig. 2 bis 4 dargestellten vorgege-
benen Ausrichtung von erstem Armabschnitt 17 und
zweitem Armabschnitt 19, verläuft der zweite
Armabschnitt 19 entlang einer Linie, die durch die Ver-
bindungslinie definiert ist, die durch die Achse 23 und die
Schwenkachse 25 verläuft. Dabei greift das als Bolzen
37 ausgebildete Eingriffselement in die Rastvertiefung
31 in der Führungsfläche 29 der Führungsscheibe 27
ein, wobei die Feder 33 den Bolzen 37 in dieser Stellung
hält. Dadurch ist der zweite Armabschnitt 19 an einer
Schwenkbewegung relativ zu dem ersten Armabschnitt
17 um die Schwenkachse 25 gehindert, da ein Drehmo-
ment auf den zweiten Armabschnitt 19 ausgeübt werden
muss, um den Bolzen 37 entgegen der Wirkung der Fe-
der 33 aus der Rastvertiefung 31 herauszubewegen. Das
dazu mindestens erforderliche Drehmoment und somit
der damit verbundene Schwellwert wird durch die Form
der Rastvertiefung 31 und die Vorspannung der Feder
33 definiert. Wenn der zweite Armabschnitt 19 aus der
vorgegebenen Ausrichtung herausgeschwenkt wird, wie
dies in den Fig. 5 und 6 dargestellt ist, liegt der Bolzen
37 an der Führungsfläche 29 an, wobei er durch die Feder
33 in Anlage dazu gehalten wird.
[0031] Wie schließlich aus den Fig. 2 sowie 7 und 8 zu
erkennen ist, kann die Schwenkposition des gesamten
Arms 21 in Bezug auf die vertikale Achse 23 relativ zu
der Halterung 9 mit Hilfe eines Hydraulikzylinders 41 so-
wie eines Schwenkarms 43 verstellt werden. Die im Fol-
genden beschriebene Anordnung des Schwenkarms 43,
der mit einem Anschlag 45 versehen ist, kann auch un-
abhängig von der Anordnung aus den zwei Armabschnit-
ten 17, 19, die über den Verriegelungsmechanismus mit
dem Bolzen 37 und der Führungsscheibe 27 gekoppelte
sind, allgemein zur schwenkbaren Halterung von Seiten-
besen verwendet werden und stellt einen selbstständig
erfinderischen Aspekt in dem Ausführungsbeispiel dar.
[0032] Der erste Armabschnitt 17 des Arms 21 ist um
die Achse 23 schwenkbar an dem Schwenkarm 43 an-
gebracht. Der ebenfalls um die Schwenkachse 23

schwenkbare Schwenkarm 43 weist wiederum einen An-
schlag 45 auf, der beabstandet zu der Schwenkachse
23 ist, sich parallel zur vertikalen Achse 23 erstreckt und
vorgibt, wie weit der erste Armabschnitt 17 maximal von
der Halterung 9 und damit von der Mittelachse M weg
nach außen schwenken kann. Der Anschlag 45 begrenzt
daher den Schwenkbereich des Arms 21 um die vertikale
Achse 23 weg von der Mittelachse (M) nach außen.
[0033] Der Anschlag 45 kann mit dem Arm 21 in Form
des ersten Armabschnitts 17 zur Anlage kommen, wobei
der erste Armabschnitt 17 dazu einen Anlageabschnitt
47 aufweist, der sich in der Schwenkebene des Arms 21
über die vertikale Achse 23 hinaus von dem an dem Arm
21 gehalterten Seitenbesen 11 weg erstreckt. Der An-
schlag 45 ist derart am Schwenkarm 43 angeordnet,
dass er an der zu der Mittelachse M bzw. zu der Halterung
9 weisenden Seite des Anlageabschnitts 47 mit diesem
zur Anlage kommen kann. Damit ist der Anschlag 45 zwi-
schen dem Arm 21 und der Halterung 9 angeordnet, und
es ist nicht erforderlich, dass sich der Schwenkarm 43
über die vertikale Achse 23 hinaus weg von der Mittel-
achse M bzw. der Halterung 9 erstrecken muss.
[0034] Mittels des Hydraulikzylinders 41 kann die
Schwenkstellung des Schwenkarms 43 relativ zu der ver-
tikalen Achse eingestellt werden, wobei der Schwenkarm
43 beabstandet von der vertikalen Achse 23 mit einem
Ende des Hydraulikzylinders 41 verbunden ist, dessen
anderes Ende fest am Fahrzeugrahmen 9 gehaltert ist.
[0035] Ferner ist an dem Schwenkarm 43 ein Zusatz-
anschlag 49 angebracht ist, der derart am Schwenkarm
43 angeordnet ist, dass der Zusatzanschlag 49 den
Schwenkbereich des Arms um die vertikale Achse 23 hin
zu der Mittelachse M bzw. hin zu der Halterung 9 nach
innen begrenzt. Dieser Zusatzanschlag 49 erstreckt sich
ebenfalls parallel zu der vertikalen Achse 23 von dem
Schwenkarm 43 weg und ist so angeordnet, dass er auch
an der zu der Mittelachse M bzw. zur Halterung 9 wei-
senden Seite des Arms 21 bzw. des ersten
Armabschnitts 17 mit diesem zur Anlage kommen kann.
Damit liegt auch der Zusatzanschlag 49 zwischen der
vertikalen Achse 23 und der Halterung 9.
[0036] Dadurch, dass die Drehrichtung des Hydraulik-
motors 13 so gewählt ist, dass im Betrieb bei Kontakt
des Seitenbesens 11 mit der zu reinigenden Bodenfläche
auf den Arm 21 eine Reaktionskraft wirkt, die diesen weg
von der Mittelachse M und der Halterung 9 schwenkt,
liegt der am ersten Armabschnitt 17 vorgesehene Anla-
geabschnitt 47 im Betrieb am Anschlag 45 an. Er kann
aber entgegen der Reaktionskraft hin zu der Halterung
9 schwenken. Damit gibt die durch den Hydraulikzylinder
41 vorgegebene Schwenkstellung des Schwenkarms 43
vor, wie weit der Arm 21 mit dem Seitenbesen 11 nach
außen weg von der Mittelachse M der Bodenreinigungs-
maschine 1 verschwenkt wird.
[0037] Bei Beginn des Betriebs der Seitenbesenanord-
nung wird der Schwenkarm 43 aus der in Fig. 7 gezeigten
Stellung, in der der Arm 21 durch den Anschlag 45 in
einer Position nahe an der Halterung 9 gehalten wird, in
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die in Fig. 8 gezeigte Stellung verschwenkt. Dabei dient
Zusatzanschlag 49 dazu, dass der Arm 21 beim Ver-
schwenken des Schwenkarms 43 zunächst nach außen
weg von der Halterung 9 gedrückt wird.
[0038] Durch die zuvor beschriebene Wahl der Dreh-
richtung des Hydraulikmotors 13 und des Seitenbesens
11 wirkt bei Kontakt des Seitenbesens 11 mit der zu rei-
nigenden Oberfläche auf den Arm 21 eine Reaktions-
kraft, die den Arm 21 nach außen weg von der Mittelach-
se M und der Halterung 9 drückt, sodass der Anlageab-
schnitt 47 normalerweise am Anschlag 45 anliegt.
[0039] Wenn dann im Betrieb die Bodenreinigungsma-
schine 1 über eine zu reinigende Bodenfläche bewegt
wird, wobei die Seitenbesen 11 angetrieben durch die
Hydraulikmotoren 13 Schmutz zur Mitte der Bodenreini-
gungsmaschine und damit hin zu einem nicht dargestell-
ten Saugmund fördern, befindet sich bei den Seitenbe-
senanordnungen 3 der zweite Armabschnitt 19 relativ zu
dem ersten Armabschnitt in der zuvor schon beschrie-
benen vorgegebenen Ausrichtung, wobei der Bolzen 37
in die Rastvertiefung 31 eingreift.
[0040] Nun kann der Fall eintreten, dass ein Hindernis
dem Seitenbesen 11 im Weg steht. Wenn der Seitenbe-
sen 11 vor dieses Hindernis bewegt, kann er abhängig
von der Position des Hindernisses relativ zum Seitenbe-
sen 11 einerseits entgegen der zuvor erläuterten Reak-
tionskraft, die durch die Rotation des Seitenbesens 11
erzeugt wird, frei hin zu der Halterung 9 schwenken und
so dem Hindernis ausweichen, wenn das Hindernis weg
von der Mittelachse weisenden Seite des Seitenbesens
11 mit diesem zur Anlage kommt. Dies ist deswegen
möglich, weil der Arm 21 um die vertikale Achse 23 nach
innen frei schwenkbar gehaltert ist.
[0041] Wenn das Hindernis andererseits auf der zur
Mittelachse M weisenden Seite des Seitenbesens 11 mit
diesem zur Anlage kommt, kann dieser aufgrund der An-
lage des Arms 21 am Anschlag 45 nicht durch eine
Schwenkbewegung des Arms 21 ausweichen. Dann
wirkt aufgrund der Bewegung der Bodenreinigungsma-
schine 1 auf den zweiten Armabschnitt 19 ein Drehmo-
ment bezogen auf die Schwenkachse 25, das den zwei-
ten Armabschnitt 19 weg von der Mittelachse M und der
Halterung 9 drückt. Dieses Drehmoment überschreitet
den durch die Feder 33 und die Form der Rastvertiefung
31 definierten Schwellwert, sodass der Bolzen 37 entge-
gen der Wirkung der Feder 33 aus der Rastvertiefung 31
herausgedrückt wird und der zweite Armabschnitt 19 re-
lativ zu dem ersten Armabschnitt 17 eine Schwenkbe-
wegung weg von der Halterung 9 ausführt, wie dies in
den Fig. 5 und 6 dargestellt ist.
[0042] Der Seitenbesen 11 kann also dem nicht dar-
gestellten Hindernis durch diese Schwenkbewegung zu-
nächst ausweichen. Die Dauer dieser Ausweichbewe-
gung gibt dem Fahrer der Bodenreinigungsmaschine 1
hinreichend Zeit, die Fahrt zu stoppen. Dadurch kann
verhindert werden, dass Schäden an der Halterung 9
oder dem Arm 21 auftreten.
[0043] Dabei ist die Anordnung aus den Armabschnit-

ten 17, 19 und dem Eingriffselement in Form des Bolzens
37 sowie dem Führungselement in Form der Führungs-
scheibe 27 vergleichsweise einfach und platzsparend
ausgebildet.

Patentansprüche

1. Bodenreinigungsmaschine mit einem an einem
Fahrzeugrahmen (7) angebrachten Fahrwerk zum
Bewegen der Bodenreinigungsmaschine (1) über ei-
ne zu reinigende Oberfläche,
mit einem rotierend angetriebenen Seitenbesen
(11), der an einem Arm (21) gehaltert ist, der
schwenkbar um eine vertikale Achse (23) mit einer
am Fahrzeugrahmen (7) angebrachten Halterung
(9) verbunden ist,
wobei der Arm (21) einen ersten Armabschnitt (17)
und einen zweiten Armabschnitt (19) aufweist, die
über eine eine vertikale Schwenkachse (25) definie-
rende Schwenkverbindung schwenkbar miteinander
verbunden sind,
wobei der erste Armabschnitt schwenkbar um die
vertikale Achse (23) mit dem Fahrzeugrahmen (7)
verbunden ist und der Seitenbesen (11) an dem
zweiten Armabschnitt (19) gehaltert ist,
wobei die Schwenkverbindung einen Verriegelungs-
mechanismus aufweist, der derart ausgestaltet ist,
dass der erste und zweite Armabschnitt (17, 19) in
einer vorgegebenen Ausrichtung zueinander gehal-
ten werden, wenn ein auf die Schwenkverbindung
wirkendes Drehmoment unter einem vorgegebenen
Schwellwert liegt, und eine Schwenkbewegung des
zweiten Armabschnitts relativ zu dem ersten
Armabschnitt ermöglicht wird, wenn ein auf die
Schwenkverbindung wirkendes Drehmoment über
dem vorgegebenen Schwellwert liegt,
dadurch gekennzeichnet,
dass einer aus dem ersten und zweiten
Armabschnitt (17, 19) ein Eingriffselement (37) auf-
weist,
dass der andere aus dem ersten und zweiten
Armabschnitt ein Führungselement (27) mit einer
sich um die Schwenkachse (25) erstreckende Füh-
rungsfläche (29) aufweist, die mit einer Rastvertie-
fung (31) versehen ist, die derart angeordnet ist,
dass das Eingriffselement (37) bei der vorgegebe-
nen Ausrichtung in die Rastvertiefung (31) eingreift,
und
dass das Eingriffselement (37) und das Führungs-
element (27) relativ zueinander verschiebbar und
aufeinander zu vorgespannt sind.

2. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, wobei
das Führungselement (27) an dem ersten
Armabschnitt (17) und das Eingriffselement (37) an
dem zweiten Armabschnitt (19) vorgesehen ist.
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3. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 2, wobei
das Eingriffselement (37) in Längsrichtung des zwei-
ten Armabschnitts (19) verschiebbar und mittels ei-
ner Feder (33) zum Führungselement (27) hin vor-
gespannt ist.

4. Bodenreinigungsmaschine nach einem der Ansprü-
che 1 bis 3, wobei das Eingriffselement als parallel
zur Schwenkachse (25) verlaufender Bolzen (37)
ausgebildet ist.

5. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 4, wobei
der zweite Armabschnitt (19) als rohrförmiger Körper
ausgebildet ist und
wobei der Bolzen (37) sich durch Langlöcher (39) in
der Wandung des rohrförmigen Körpers erstreckt.

6. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 5, wobei
das Federelement (33) im Inneren des rohrförmigen
Körpers angeordnet ist.

7. Bodenreinigungsmaschine nach einem der Ansprü-
che 1 bis 6, wobei das Führungselement als sich in
einer Ebene senkrecht zur Schwenkachse (25) er-
streckende Führungsscheibe (27) ausgebildet ist,
wobei die Führungsfläche (29) parallel zur Schwenk-
achse (25) verläuft.

8. Bodenreinigungsmaschine nach einem der Ansprü-
che 1 bis 7,
wobei ein Schwenkarm (43) vorgesehen ist, der um
die vertikale Achse (23) schwenkbar an einer am
Fahrzeugrahmen (7) angebrachten Halterung (9)
gehaltert ist,
wobei an dem Schwenkarm (43) ein Anschlag (45)
angebracht ist, der mit dem Arm (21) zur Anlage
kommen kann und der derart am Schwenkarm (43)
angeordnet ist, dass der Anschlag (45) den
Schwenkbereich des Arms (21) um die vertikale Ach-
se (23) weg von einer mittig in Fahrtrichtung durch
die Bodenreinigungsmaschine (1) verlaufenden Mit-
telachse (M) nach außen begrenzt, und
wobei Mittel zum Einstellen der Schwenkstellung
des Schwenkarms (43) relativ zu der vertikalen Ach-
se (23) vorgesehen sind.

9. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 8, wobei
der Arm (21) einen Anlageabschnitt (47) aufweist,
der sich in der Schwenkebene des Arms (21) über
die vertikale Achse (23) hinaus von dem Seitenbe-
sen (11) weg erstreckt und
wobei der Anschlag (45) derart am Schwenkarm (43)
angeordnet ist, dass er an der zu der Mittelachse
(M) weisenden Seite des Anlageabschnitts (47) mit
diesem zur Anlage kommen kann.

10. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 8 oder 9,
wobei am Schwenkarm (43) ein Zusatzanschlag (49)

angebracht ist, der derart am Schwenkarm (43) an-
geordnet ist, dass der Zusatzanschlag (49) den
Schwenkbereich des Arms (21) um die vertikale Ach-
se (23) hin zu der Mittelachse (M) nach innen be-
grenzt.

11. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 10, wo-
bei der Zusatzanschlag (49) derart am Schwenkarm
(21) angeordnet ist, dass er an der zu der Mittelachse
(M) weisenden Seite des Arms (21) mit diesem zur
Anlage kommen kann.

12. Bodenreinigungsmaschine nach einem der Ansprü-
che 8 bis 11, wobei der Schwenkarm (43) beabstan-
det von der vertikalen Achse (23) mit einem Ende
eines Linearaktuators, vorzugsweise eines Hydrau-
likzylinders (41), verbunden ist, dessen anderes En-
de fest am Fahrzeugrahmen (7) gehaltert ist.
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