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(54) Bodenreinigungsmaschine mit Transportsicherung für Seitenbesen

(57) Dargestellt und beschrieben ist eine Bodenrei-
nigungsmaschine mit einem an einem Fahrzeugrahmen
(7) angebrachten Fahrwerk zum Bewegen der Boden-
reinigungsmaschine (1) über eine zu reinigende Ober-
fläche und mit einem rotierend angetriebenen Seitenbe-
sen (11), der an einem Arm (17) angebracht ist, der um
eine vertikale Achse (19) schwenkbar an einer mit dem
Fahrzeugrahmen (7) verbundenen Halterung (9) ange-
lenkt ist, wobei der Arm (17) um die vertikale Achse (19)
in eine Transportstellung, in der er an der Halterung (9)
anliegt, schwenkbar ist und wobei der Arm (17) gegen-
über der Halterung (9) um eine horizontale Schwenkach-
se (21) schwenkbar ist. Die Aufgabe, eine Transportsi-
cherung für Seitenbesen bereitzustellen, die es erlaubt,
den den Seitenbesen halternden Arm mit der Halterung
in Eingriff zu bringen, ohne dass der Bediener von der
Maschine absteigen muss, wird dadurch gelöst, dass die
Halterung (9) erste Eingriffsmittel und der Arm (17) zwei-
te Eingriffsmittel aufweist und dass die ersten und zwei-
ten Eingriffsmittel derart ausgestaltet sind, dass die ers-
ten und zweiten Eingriffsmittel bei einer Bewegung des
Arms (17) in die Transportstellung in unterschiedlichen
Schwenkstellungen des Arms (17) bezüglich der
Schwenkachse (21) so in Eingriff kommen, dass eine
Schwenkbewegung des Arms (17) um die Schwenkach-
se (21) hin zu der Oberfläche verhindert wird.
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