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(54) HANDGEFUHRTES BODENBEARBEITUNGSGERAT

(67)  Die Erfindung betrifft ein handgefiihrtes Boden-
bearbeitungsgerat mit einem Bodenteil (3, 3a), der we-
nigstens ein auf einem Boden (B) mittels eines Antriebs
rotierbares Werkzeug (11, 11a) umfasst, sowie miteinem
Fihrungsteil (2, 2a), der wenigstens einen Handgriff (5)
umfasst und mit dem Bodenteil (3, 3a) Uber eine Ge-
lenkanordnung (9, 9a) verbunden ist, die derart gestaltet
ist, dass der Fuhrungsteil (2, 2a) ausgehend von einer
Senkrechten umlaufend in allen Richtungen in Winkel-
stellungen relativ zur Senkrechten verschwenkbar ist
und winkelbegrenzt in jeder Winkelstellung relativ zur
Senkrechten drehmomentlibertragend mit dem Boden-
teil (3, 3a) in Wirkverbindung steht. ErfindungsgemaR ist
das wenigstens eine rotierbare Werkzeug (11, 11a) der-
art am Bodenteil (3, 3a) angeordnet, dass im Betrieb des
Bodenbearbeitungsgeréts (1, 1a) das wenigstens eine
rotierbare Werkzeug (11, 11a) einen permanenten line-
aren Vortrieb (V) auf den Bodenteil (3, 3a) austibt, dass
das Bodenbearbeitungsgerat als Nassreinigungsma-
schine, insbesondere als Scheuer-Saug-Maschine (1,
1a) ausgefiihrt ist und eine - in Vortriebsrichtung (V) ge-
sehen - hinter dem rotierbaren Werkzeug (11, 11a) an-
geordnete, im Betrieb auf dem Boden (B) aufliegende
Saugleistenanordnung (12, 12a) aufweist, und dass am
Bodenteil (3) wenigstens ein Stitzmittel (23) vorgesehen
ist, das den Bodenteil (3) in einer gekippten Transport-
oder Lagerstellung statisch bestimmt auf dem Boden (B)
abstitzt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein handgefiihrtes Boden-
bearbeitungsgerat mit einem Bodenteil, der wenigstens
ein auf einem Boden mittels eines Antriebs rotierbares
Werkzeug umfasst, sowie mit einem Fihrungsteil, der
wenigstens einen Handgriff umfasst und mit dem Boden-
teil iber eine Gelenkanordnung verbunden ist, die derart
gestaltet ist, dass der Fiihrungsteil ausgehend von einer
Senkrechten umlaufend in allen Richtungen in Winkel-
stellungen relativ zur Senkrechten verschwenkbar ist
und winkelbegrenzt in jeder Winkelstellung relativ zur
Senkrechten drehmomentibertragend mit dem Boden-
teil in Wirkverbindung steht.

[0002] Ein derartiges Bodenbearbeitungsgerat ist aus
der WO 2011/023169 A2 bekannt. Das bekannte Boden-
bearbeitungsgerat stellt eine Scheuer-Saug-Maschine
dar, die fir die Nassreinigung von Béden vorgesehen ist.
Die Scheuer-Saug-Maschine weist einen Fihrungsteil
mit zwei Handgriffen auf, der durch eine Bedienperson
beidhandig ergriffen und bewegt werden kann. Der Fiih-
rungsteil ist mittels einer Gelenkanordnung mit einem Bo-
denteil verbunden, wobei die Gelenkanordnung derart
gestaltet ist, dass der Fiihrungsteil relativ zum Bodenteil
umlaufend in allen Richtungen winkelbegrenzt ver-
schwenkt werden kann und dennoch ein Drehmoment
auf den Bodenteil Gbertragen kann. Der Bodenteil weist
zwei rotierbare, tellerférmige Werkzeuge auf, die ange-
trieben sind. Den beiden tellerférmigen Werkzeugen ist
eine Saugleistenanordnung zugeordnet, die Gber Dicht-
lippen in Betriebsposition der Scheuer-Saug-Maschine
auf einem Boden aufliegt und zum Absaugen einer
Schmutzwasserflotte dient.

[0003] Aufgabe der Erfindung ist es, ein Bodenbear-
beitungsgerat der eingangs genannten Art zu schaffen,
das eine weiter vereinfachte Bedienung gegeniliber dem
Stand der Technik ermdglicht.

[0004] Diese Aufgabe wird durch ein handgeflhrtes
Bodenbearbeitungsgerat gemafl Patentanspruch 1 ge-
I6st. Eine Bedienperson muss das erfindungsgemaRle
Bodenbearbeitungsgerat daher nicht mehr in die ent-
sprechende Bearbeitungsrichtung ziehen oder schie-
ben, wie dies beim Stand der Technik der Fall ist. Viel-
mehr muss die Bedienperson lediglich noch eine Steu-
erung des sich selbsttatig fortbewegenden Bodenteils
vornehmen. Durch die Gelenkanordnung ist ein beson-
ders einfaches Steuern des Bodenbearbeitungsgerats
durch eine Bedienperson erzielbar, da eine einfache, ma-
nuell Gber den wenigstens einen Handgriff eingeleitete
Drehbewegung auf das Fiihrungsteil in jeder Winkelstel-
lung des Fuhrungsteils relativ zum Bodenteil eine ent-
sprechende Drehmomentibertragung auf den Bodenteil
gewabhrleistet, so dass die Richtung des Bodenteils tiber
eine Steuerung des Fihrungsteils gedndert werden
kann. Dadurch ist ein duBerst geringer Kraftaufwand not-
wendig, um das Bodenbearbeitungsgerat zu steuern.
Aufgrund der groRen Beweglichkeit des Flhrungsteils
relativ zum Bodenteil kénnen zudem Fuflbdden auch in
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schwer zuganglichen Bereichen einfach bearbeitet wer-
den. Die erfindungsgemaRe Ldsung ist fiir nassarbeiten-
de Bodenbearbeitungsgerate vorgesehen. Als rotierbare
Werkzeuge sind sowohl Werkzeuge mit etwa vertikal
ausgerichteter Drehachse als auch Werkzeuge mit etwa
horizontal ausgerichteter Drehachse vorgesehen. Erfin-
dungswesentlich ist es, dass das wenigstens eine rotier-
bare Werkzeug relativ zum Bodenteil so angeordnet ist,
dass sich im Betrieb ein linearer Vortrieb des Bodenteils
durch das auf dem Boden rotierende Werkzeug ergibt.
Dies bedeutet, dass der Bodenteil sich im Betrieb des
wenigstens einen Werkzeugs permanent geradlinig nach
vorne bewegt, solange kein Steuervorgang durch ent-
sprechendes Verschwenken des Fiihrungsteils eingelei-
tet wird. Falls wenigstens ein rotierbares Werkzeug in
Form einer Walze oder Biirste vorgesehen ist, das mit
horizontaler Drehachse im Bodenteil gelagert ist, bewirkt
eine Rotation des wenigstens einen Werkzeugs in Vor-
triebsrichtung zwangslaufig eine lineare Vorwartsbewe-
gung des Bodenteils. Vorzugsweise ist ein einzelnes,
birsten- oder walzenférmiges Werkzeug vorgesehen.
Alternativ kénnen wenigstens zwei walzen- oder brs-
tenférmige Werkzeuge mit jeweils horizontaler Drehach-
se nebeneinander oder hintereinander angeordnet sein.
Ein entsprechend linearer Vortrieb stellt sich bei dieser
Alternative durch eine synchronisierte Antriebssteue-
rung der wenigstens zwei Werkzeuge ein. Bei hinterein-
ander angeordneten Werkzeugen mit horizontaler Dreh-
achse kdnnen diese auch gegenlaufig rotieren, solange
eine auf den Boden wirkende, resultierende Vortriebs-
kraft fir den Bodenteil erzielt wird. Insbesondere kann
ein Werkzeug mit gréRerer Kraft oder héherer Drehzahl
auf den Boden wirken als das andere Werkzeug, wobei
das erste Werkzeug dann eine Rotation in Vortriebsrich-
tung haben muss. Bei Werkzeugen mit etwa vertikaler
Drehachse sind wenigstens zwei gegenlaufig zueinan-
der drehbare Werkzeuge, insbesondere in Form von Tel-
lern, vorgesehen, die gegeniiber einer Horizontalebene
geringfligig geneigt sind, um durch ungleiche Rotations-
reibung jedes Tellers auf einem entsprechenden Boden
die gewlinschte lineare Vortriebsfunktion zu erzielen. Die
beiden vorzugsweise tellerfdrmigen Werkzeuge sind vor-
teilhaft spiegelsymmetrisch zu einer vertikalen Mittel-
langsebene des Bodenteils um gleiche Winkelbetrage
geneigt und werden mit synchronisierten Antriebsdreh-
zahlen gegenlaufig angesteuert, um den gewilinschten
linearen Vortrieb zu erzielen.

[0005] ErfindungsgemaR ist das Bodenbearbeitungs-
gerat als Nassreinigungsmaschine, insbesondere als
Scheuer-Saug-Maschine, ausgefiihrt, und weist eine - in
Vortriebsrichtung gesehen - hinter dem rotierbaren
Werkzeug angeordnete, im Betrieb auf dem Boden auf-
liegende Saugleistenanordnung auf. Die Saugleistena-
nordnung umfasst wenigstens eine Uber eine Bearbei-
tungsbreite des Bodenteils erstreckte und auf dem Bo-
den aufliegende Dichtlippe. Vorzugsweise sind zwei im
Wesentlichen parallel zueinander beabstandete Dicht-
lippen vorgesehen, zwischen denen eine entsprechende
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Saugwirkung durch wenigstens einen Saugstutzen eines
Saugsystems der Nassreinigungsmaschine entsteht.
Vorzugsweise ist die Saugleistenanordnung bogenfor-
mig gekrimmt. Die Saugleistenanordnung kann auch
mehrere neben- oder hintereinander angeordnete Saug-
leistenabschnitte umfassen. Erfindungsgema ist nur ei-
ne einzelne ein- oder mehrteilig ausgefiihrte Saugleis-
tenanordnung vorgesehen, die hinter dem wenigstens
einen rotierbaren Werkzeug angeordnet ist. Da das we-
nigstens eine rotierbare Werkzeug im Betrieb der Nass-
reinigungsmaschine einen permanenten linearen Vor-
trieb ausiibt, ist gewahrleistet, dass die gewlinschte Rei-
nigungswirkung permanent durch eine einfache, selbst-
tatige Vorwartsbewegung des Bodenteils erzielt wird.
Mittels des handgefiihrten Fihrungsteils wird der sich
selbsttatig fortbewegende Bodenteil gesteuert. Bei der
erfindungsgemaRen Nassreinigungsmaschine wird im
Bereich des wenigstens einen rotierbaren Werkzeugs
zunachst Frischwasser mit oder ohne Reinigungsadditi-
ven zugefiihrt, das einen entsprechenden Scheuer- oder
Schrubbvorgang durch das wenigstens eine rotierende
Werkzeug unterstiitzt. AnschlieBend wird das erzeugte
Schmutzwasser hinter dem wenigstens einen rotieren-
den Werkzeug durch die nachgefiihrte Saugleistenan-
ordnung aufgesaugt und in einen Schmutzwassertank
abgefihrt.

[0006] Vorteilhaft sind zwei Gelenkachsen fir die Ge-
lenkanordnung vorgesehen, die orthogonal zueinander
ausgerichtet sind. Um zu gewahrleisten, dass in jeder
Winkelstellung des Fliihrungsteils relativ zur Senkrechten
eine Drehmomentibertragung auf den Bodenteil ausge-
Ubt werden kann, missen die Gelenkachsen auch zur
Hochachse des Fiihrungsteils verschieden, insbesonde-
re orthogonal, ausgerichtet sein. Hierdurch ist gewahr-
leistet, dass bei einer Drehbewegung des Fihrungsteils
um seine Hochachse, die manuell eingeleitet wird, in je-
der Winkelstellung des Flihrungsteils relativ zum Boden-
teil ein Drehmoment auf den Bodenteil ibertragen wird.
Die Méglichkeit der Drehmomentiibertragung des Fih-
rungsteils auf den Bodenteil ist auf Winkelstellungen des
FUhrungsteils relativ zur Senkrechten von weniger als 45
bis 50° begrenzt. Die Gelenkachsen kénnen real vorhan-
den sein durch entsprechende mechanische Gelenkge-
staltungen. Alternativ kdnnen die Gelenkachsen auch
virtuell oder imaginar innerhalb wenigstens eines ent-
sprechenden Festkdrpergelenks vorgesehen sein, das
die Gelenkanordnung bildet.

[0007] ErfindungsgemalR ist am Bodenteil wenigstens
ein Stitzmittel vorgesehen, das den Bodenteil in einer
gekippten Transport- oder Lagerstellung statisch be-
stimmt auf dem Boden abstutzt. Dadurch kann das Bo-
denbearbeitungsgerat in nicht benétigtem Ruhezustand
platzsparend verstaut werden. Eine solche Parkposition
gewabhrleistet auch eine Entlastung des wenigstens ei-
nen Werkzeugs und der Saugleistenanordnung, wo-
durch sich ein geringer Verschleil3 ergibt.

[0008] In Ausgestaltung der Erfindung ist das wenigs-
tens eine Stutzmittel als gleit- oder rollbewegliches Stiit-
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zelement gestaltet. Neben der Stiitzung und Sicherung
im nicht benétigten Ruhezustand (Lagerstellung) dient
das wenigstens eine gleit- oder rollbewegliche Stitzele-
ment daher auch zum Transport des Bodenbearbei-
tungsgerats, wenn sich dieses nicht in seinem Betriebs-
zustand befindet.

[0009] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
Flhrungsteil am Bodenteil in der Transport- oder Lager-
stellung des Bodenteils mittels wenigstens eines Siche-
rungsmittels in einer Ruhestellung kraftbegrenzt gesi-
chert, in der insbesondere der Fiihrungsteil und der Bo-
denteil in einer Ubertotpunktlage relativ zueinander sta-
tisch bestimmt abgestutzt sind. Durch diese Ausgestal-
tung ist es moglich, den Flhrungsteil in eine definierte
Ruhestellung relativ zum Bodenteil zu Uberfihren. Die
kraftbegrenzte Sicherung mittels des Sicherungsmittels
gewahrleistet, dass der Fihrungsteil vom Bodenteil in
einfacher Weise und mit geringem Kraftaufwand wieder
gelost werden kann, um den Bodenteil und den Fih-
rungsteil in die Betriebsstellung zu tUberfliihren. In vorteil-
hafter Weise sind in der Ruhestellung des Bodenbear-
beitungsgerats der Fihrungsteil und der Bodenteil in ei-
ner Ubertotpunktlage relativ zueinander statisch be-
stimmt abgestutzt. Dies bedeutet, dass der Fiihrungsteil
Uber die wenigstens eine Gelenkachse der Gelenkan-
ordnung relativ zum Bodenteil so weit iiber dem Boden-
teil verschwenkt ist, dass der Massenschwerpunkt des
Fuhrungsteils oberhalb des Bodenteils positioniert ist.
[0010] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist das
wenigstens eine Sicherungsmittel kraft- oder formschlis-
sig wirksam. Das wenigstens eine Sicherungsmittel kann
mechanisch kraft- oder formschlissig wirksam sein. Al-
ternativ ist es vorgesehen, dass der Kraftschluss durch
das wenigstens eine Sicherungsmittel durch Magnetkraft
erzeugt wird. Ein mechanisch kraft- oder formschlissig
wirksames Sicherungsmittel kann durch eine l6sbare
Rastverbindung, durch einen Klettverschluss oder einen
anders gestalteten Haftverschluss ausgefiihrt sein. Bei
einer kraftschlissigen Wirkung des Sicherungsmittels
durch Magnetkraft ist vorzugsweise am Fuhrungsteil
oder am Bodenteil ein Permanentmagnet vorgesehen,
dem als entsprechendes Gegenstlick am Bodenteil oder
am Flhrungsteil eine magnetisierbare Flache, insbeson-
dere eine metallische Flache, entgegengesetzt ist. Der
Vorteil eines als Magnetsicherung gestalteten Siche-
rungsmittels ist es, dass die Magnetkréfte in Richtung
entsprechender Magnetfeldlinien relativ hoch sind, bei
einer Bewegung des Fihrungsteils relativ zum Bodenteil
quer zu diesen Magnetfeldlinien hingegen ein einfaches
Lésen der Magnetsicherung mit geringer Kraft erfolgen
kann.

[0011] Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung
ergeben sich aus den Anspriichen sowie aus der nach-
folgenden Beschreibung bevorzugter Ausfiihrungsbei-
spiele der Erfindung, die anhand der Zeichnungen dar-
gestellt sind.

Fig. 1 zeigt schematisch eine Ausflihrungs-
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form eines erfindungsgemaRen, hand-
gefuhrten Bodenbearbeitungsgeréats in
Form einer Scheuer-Saug-Maschine,

schematisch die Scheuer-Saug-Maschi-
ne nach Fig. 1 in einer Ansicht schrag
von hinten und von unten,

schematisch in einer Frontansicht einen
Bodenteil der Scheuer-Saug-Maschine
nach den Fig. 1 und 2,

in einer schematischen Draufsicht von
oben den Bodenteil nach Fig. 3,

die Scheuer-Saug-Maschine nach Fig.
1 mit ergédnzender schematischer Dar-
stellung eines Saugsystems zum Zufiih-
ren von Frischwasser und Abfiihren von
Schmutzwasser,

schematisch eine weitere Ansicht der
Scheuer-Saug-Maschine nach Fig. 1 un-
ter Weglassung von Frisch- und
Schmutzwassertanks,

die Scheuer-Saug-Maschine nach Fig.
6 in einer weiteren Betriebsstellung,

schematisch die Scheuer-Saug-Maschi-
ne nach den Fig. 6 und 7 in einer Be-
triebsposition auf einem Boden unter-
halb eines Tisches,

unterschiedliche Betriebspositionen der
Scheuer-Saug-Maschine nach den Fig.
6 bis 8,

die Scheuer-Saug-Maschine nach den
Fig. 1 bis 13 in einer aufgestellten Lager-
position,

in vergréRerter Schnittdarstellung einen
Ausschnitt XV der Scheuer-Saug-Ma-
schine nach Fig. 14,

die Scheuer-Saug-Maschine nach Fig.
14 in einer Transportstellung,

schematisch eine weitere Ausflihrungs-
form einer erfindungsgemafen Scheu-
er-Saug-Maschine in einer Seitenan-
sicht und

die Scheuer-Saug-Maschine nach Fig.
17 in einer Draufsicht.

Eine Scheuer-Saug-Maschine nach den Fig. 1
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bis 16 stellt ein handgefiihrtes Bodenbearbeitungsgerat
im Sinne der Erfindung dar. Die Scheuer-Saug-Maschine
1 dient zum Nassreinigen von Béden in Gebauden. Die
Scheuer-Saug-Maschine 1 weist einen Flhrungsteil 2
sowie einen Bodenteil 3 auf, die Gber eine nachfolgend
naher beschriebene Gelenkanordnung 9 miteinander
verbunden sind. Der Fiihrungsteil 2 istlangserstreckt und
ragt vom Bodenteil 3 aus nach oben ab. Der Fiihrungsteil
2 umfasst ein zentrales, formstabiles Tragrohr 4, an des-
sen oberen Stirnendbereich zwei zu gegeniberliegen-
den Seiten abragende Handgriffe 5 befestigt sind. Zwi-
schen den Handgriffen 5 ist ein Steuerblock 22 (siehe
Fig. 7) vorgesehen, der ebenfalls fest mit dem oberen
Stirnendbereich des Tragrohrs 4 verbundenist. An einem
unteren Endbereich des Tragrohrs 4 ist ein Saugantrieb
6 eines nachfolgend anhand der Fig. 5 naher beschrie-
benen Saugsystems befestigt. Der Saugantrieb 6 um-
fasst eine elektrisch betriebene Saugturbine. Der Saug-
antrieb 6 bildet das untere Ende des Fuhrungsteils 2. Die
Handgriffe 5 mit dem Steuerblock 22 bilden das obere
Ende des Fuhrungsteils 2. An dem Tragrohr 4 sind ober-
halb des Saugantriebs 6 ein Schmutzwassertank 7 sowie
ein Frischwassertank 8 l6sbar befestigt. Sowohl der
Schmutzwassertank 7 als auch der Frischwassertank 8
sind mittels jeweils eines Schnellwechselsystems an
dem Tragrohr 4 gehalten und kénnen werkzeuglos ent-
fernt, ausgetauscht oder wieder am Tragrohr 4 befestigt
werden.

[0013] Der Fuhrungsteil 2 ist Giber eine obere Gelenk-
achse G, mitder Gelenkanordnung 9 schwenkbeweglich
verbunden. Die Gelenkanordnung 9 wiederum ist mittels
einer unteren Gelenkachse G, an dem Bodenteil 3
schwenkbeweglich gelagert.

[0014] Wie anhand der Fig. 6 erkennbar ist, ist das
Tragrohr 4 des Fihrungsteils 2 koaxial zu einer Hoch-
achse H, des Fiihrungsteils 2 erstreckt. Auch der Saug-
antrieb 6, der die elektrische Saugturbine sowie ein ent-
sprechend formstabiles Sauggehduse umfasst, ist koa-
xial zur Hochachse H; am unteren Stirnendbereich des
Tragrohrs 4 befestigt. Das Sauggehause ist ein tragen-
des Bauteil, an dem die Gelenkanordnung 9 angelenkt
ist. Die Gelenkanordnung 9 umfasst, wie anhand der Fig.
2 erkennbar ist, einen formstabilen Tragersteg, der um
die untere Gelenkachse G, schwenkbeweglich am Bo-
denteil 3 gelagert ist. Der Tragersteg ist Uber die obere
Gelenkachse G4 schwenkbeweglich mit einem Trage-
rabschnitt des Fiihrungsteils 2 verbunden, insbesondere
mit einem Fortsatz des Tragrohrs 4 oder einem Trage-
rabschnitt des Ansauggehduses des Saugantriebs 6.
Der Tragersteg der Gelenkanordnung 9 erstreckt sich in
einer Parallelebene zu einer die Hochachse H4 aufneh-
menden Schwenkebene des Fihrungsteils 2, innerhalb
der der Fihrungsteil 2gemaR Fig. 2 um die Gelenkachse
G, am Tragersteg der Gelenkanordnung 9 schwenkbe-
weglich gelagert ist. Die obere Gelenkachse G, ist or-
thogonal zur Hochachse H4 des Flihrungsteils 2 ausge-
richtet. Die untere Gelenkachse G, ist orthogonal zur
oberen Gelenkachse G4 und orthogonal zur Hochachse
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H, ausgerichtet, solange der Fuhrungsteil 2 in geradlini-
ger Verlangerung zum Tragersteg der Gelenkanordnung
9 nach oben abragt. Die Gelenkachse G, erstreckt sich
innormaler Betriebsstellung des Bodenteils 3gemafR den
Fig. 1, 6, 7 parallel zu einem Boden B, auf dem der Bo-
denteil 3 in einer Betriebsstellung aufliegt. Sowohl die
obere Gelenkachse G, als auch die untere Gelenkachse
G, definieren reine Schwenkgelenke mit jeweils zwei
Drehfreiheitsgraden.

[0015] DerBodenteil 3 weist zwei tellerformig rotierba-
re Werkzeuge 11 auf, die als tellerférmige Burstenwerk-
zeuge ausgefiihrt sind. Die beiden Werkzeuge 11 sind
in einem Lagergehause 14 des Bodenteils 3 drehbeweg-
lich gelagert, wobei beide Werkzeuge 11 um jeweils eine
im Wesentlichen vertikal erstreckte Drehachse - auf die
Betriebsposition des Bodenteils 3 gemaR Fig. 1 bezogen
- im Lagergehduse 14 drehbar gelagert sind. Das Lager-
gehause 14 umfasst fir jedes Werkzeug 11 einen Rota-
tionsantrieb. Beim dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
sind die beiden Rotationsantriebe in nicht ndher darge-
stellter Weise durch zwei Elektromotoren gebildet. Bei
einer nicht dargestellten Ausfihrungsform der Erfindung
ist ein einzelner, zentraler Antriebsmotor vorgesehen,
der mittels geeigneter Getriebe eine synchron gegenlau-
fige Rotation beider Werkzeuge vornimmt. Ein Rotations-
antrieb kann auch durch einen Verbrennungsmotor oder
durch einen Hydromotor gebildet sein.

[0016] Der Bodenteil 3 weist zudem eine Saugleisten-
anordnung 12 auf, die wie die Werkzeuge 11 ebenfalls
auf dem Boden B aufsteht. Die Saugleistenanordnung
12 ist bogenférmig gekrimmt und erstreckt sich, wie an-
hand der Fig. 4 zu entnehmen ist, geringfiigig Uiber eine
Bearbeitungsbreite der Werkzeuge 11 zu gegentberlie-
genden Seiten hin hinaus. Die Saugleistenanordnung 12
umfasst zwei Dichtlippen D, die sich tber die gesamte
Lange der Saugleistenanordnung 12 erstrecken und zu-
einander beabstandet sind, um zwischen den Dichtlip-
pen D einen Uber die gesamte Léange der Saugleistena-
nordnung 12 definierten Ansaugschlitz zu schaffen. Der
Saugleistenanordnung 12 ist zudem mittig ein Saugstut-
zen 16 zugeordnet, der Teil des nachfolgend naher be-
schriebenen Saugsystems ist.

[0017] Wie anhand der Fig. 3 erkennbar ist, sind die
beiden Werkzeuge 11 innerhalb des Lagergehauses 14
um jeweils einen Winkel o geringfugig zur Mitte hin nach
unten verkippt und in dieser Schragstellung drehbar ge-
lagert. Die permanente Schragstellung der benachbar-
ten Werkzeuge 11 ist spiegelsymmetrisch zu einer ver-
tikalen Mittellangsebene des Bodenteils 3, so dass die
Stellwinkel o gemaR Fig. 3 betragsmaRig identisch sind.
Wie anhand der Fig. 4 erkennbar ist, werden die Werk-
zeuge im Betrieb der Scheuer-Saug-Maschine 1 zudem
gegensinnig zueinander angetrieben (siehe Pfeile in Fig.
4). In der in Fig. 4 gezeigten Draufsicht dreht sich das
linke Werkzeug 11 im Gegenuhrzeigersinn, das rechte
Werkzeug 11 hingegen im Uhrzeigersinn. Beide Werk-
zeuge 11 werden im Betrieb der Scheuer-Saug-Maschi-
ne 1 synchronisiert betragsmafRig mit gleicher Drehzahl
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betrieben. Durch die ebenfalls spiegelsymmetrische Nei-
gung der Werkzeuge 11 wird im Rotationsbetrieb der
Werkzeuge 11 somit auf den Bodenteil 3 permanent ein
linearer Vortrieb V (siehe Pfeildarstellung in Fig. 4) er-
zeugt, der den Bodenteil 3 geradlinig in Vortriebsrichtung
V bewegt. Die Saugleistenanordnung 12 wird hinter dem
Lagergehause 14 geschleppt und demzufolge zwangs-
laufig nachgefiihrt. Die Saugleistenanordnung 12 befin-
det sich in der Betriebsstellung des Bodenteils 3 somit
permanent - auf die Vortriebsrichtung V bezogen - hinter
den rotierenden Werkzeugen 11.

[0018] Sowohl der wenigstens eine Rotationsantrieb
als auch der Saugantrieb 6 werden tUber den Steuerblock
22 zwischen den Handgriffen 5 am Fuhrungsteil 2 ge-
steuert. Hierzu sind am Steuerblock 22 entsprechende
Stell- und Schaltelemente vorgesehen. Sowohl der Ro-
tationsantrieb als auch der Saugantrieb 6 werden elek-
trisch gespeist durch einen Akkumulator A, der in Fig. 1
schematisch dargestellt ist. Der Akkumulator A ist auf
einer Tragerbriicke 10 des Bodenteils 3 befestigt, die die
Saugleistenanordnung 12 mitdem Lagergehause 14 des
Bodenteils 3 verbindet. Dabei ist die Tragerbriicke 10 an
einem - auf die Vortriebsrichtung V bezogen - vorderen
Stirnendbereich iber ein Schwenkgelenk 15 mitdem La-
gergehause 14 gekoppelt. An einem hinteren Stirnend-
bereich ist die Tragerbriicke 10 mittels einer weiteren
Schwenkgelenkeinheit 13 an der Saugleistenanordnung
12 angelenkt. Die Schwenkachsen der beiden Schwenk-
gelenke 13 und 15 sind parallel zueinander und parallel
zur unteren Gelenkachse G, ausgerichtet. Die Schwenk-
gelenkeinheit 13 umfasst zwei Anlenkpunkte an der
Saugleistenanordnung 12 mit gemeinsamer Schwenk-
achse, die eine gleichmafRige Kraftverteilung auf die
Saugleistenanordnung 12 vornehmen (Fig. 4). Die bei-
den Anlenkpunkte der Schwenkgelenkeinheit 13 sind auf
gegenuberliegenden Seiten des Saugstutzens 16 vorge-
sehen, der mittig in der Saugleistenanordnung 12 posi-
tioniert ist.

[0019] Die Saugleistenanordnung 12 liegt mit ihren
Dichtlippen D Uber die gesamte Lange der Saugleisten-
anordnung 12 und damit iiber die gesamte Bearbeitungs-
breite des Bodenteils 3 gleichmaRig und durchgéngig auf
dem Boden B auf. Der Saugleistenanordnung 12 sind
zudem mehrere Bodenabstandshalter 27 zugeordnet,
die Uber die Léange der Saugleistenanordnung 12 verteilt
angeordnet sind (Fig. 4). Die Bodenabstandshalter 27
verhindern ein zu starkes Biegen und Zusammendri-
cken der Dichtlippen D, indem sie erganzend zu den
Dichtlippen D eine Abstlitzung auf dem Boden B bewir-
ken. Als Bodenabstandshalter 27 sind mehrere, Giber die
Lange der Saugleistenanordnung 12 verteilt angeordne-
te Roll- oder Gleitelemente vorgesehen, die eine zusatz-
liche Abstlitzung der Saugleistenanordnung 12 auf dem
Boden B bewirken und eine gleichmaRige Biegung und
Kriimmung einer hinteren Dichtlippe der Saugleistenan-
ordnung 12 gewahrleisten.

[0020] Die Saugleistenanordnung 12 weist einen bo-
genférmig gekrimmten Tragerbalken auf, in dem der
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Saugstutzen 16 vorgesehen ist. Der Tragerbalken ist
formstabil gestaltet. An einer Unterseite des Tragerbal-
kens sind die beiden Uber die gesamte Lange der Saug-
leistenanordnung 12 erstreckten Dichtlippen vorgese-
hen, wobei eine in Vortriebsrichtung vordere Dichtlippe
Durchtritte oder Aussparungen fiir das Aufnehmen des
Schmutzwassers in dem Saugraum zwischen hinterer
Dichtlippe und vorderer Dichtlippe vorgesehen sind. Die
hintere Dichtlippe ist aus einem Elastomermaterial ge-
staltet und liegt in Betriebsstellung der Scheuersaugma-
schine sowie in Betriebsstellung des Bodenteiles 3
durchgangig Gber ihre gesamte Lange auf dem Boden B
auf. Dabei ist sie Uber einen bestimmten Winkel nach
hinten umgebogen, d. h. gekrimmt. Um zu gewahrleis-
ten, dass dieser Winkel sich nicht verandert, sind die Bo-
denabstandshalter 27 vorgesehen, die hinter der Dicht-
lippe am Tragbalken der Saugleistenanordnung 12 be-
festigt sind. Die Bodenabstandshalter 27 sind bei der
Ausfiihrungsform gemaf Fig. 4 als Gleitelemente aus-
geflhrt, die sich beiin dem definierten Winkel nach hinten
umgebogener Dichtlippe aufdem Boden B abstltzen und
so ein weiteres Absenken des Tragbalkens und der
Saugleistenanordnung 12 nach unten verhindern.
[0021] Bei einer nicht dargestellten Ausfiihrungsform
der Erfindung dient die vordere Dichtlippe der Saugleis-
tenanordnung als Bodenabstandshalter, indem sie aus
einem im Wesentlichen formstabilen Gleitmaterial ge-
staltetist und die Abstiitzung der Saugleistenanordnung
und des Tragerbalkens auf dem Boden Ubernimmt. Zu-
satzliche Roll- oder Gleitelemente werden bei dieser
Ausfiihrungsform nicht bendétigt. Die zumindest im We-
sentlichen formstabile vordere Dichtlippe dient zur Ab-
stlitzung und zur definierten Winkelausrichtung der hin-
teren, gebogenen Dichtlippe.

[0022] Wie anhand derFig. 5 erkennbar ist, ist mit dem
Saugstutzen 16 eine Schmutzwassersaugleitung 17 ver-
bunden, die Giber einen Zufiuihrstutzen 18 im Bereich einer
Oberseite des Schmutzwassertanks 7 in diesen miindet.
Im Tragrohr 4 ist ein anhand des Bezugszeichens 19
angedeuteter Stromungskanal integriert, der einen
Saugkanal zum Erzeugen eines Unterdrucks im
Schmutzwassertank 7 bildet. Der Saugkanal 19 miindet
in den Saugantrieb 6. Mit Starten des Saugantriebs 6
wird Luft aus dem Schmutzwassertank 2 Uber eine ent-
sprechende Ansaugéffnung zwischen Tragrohr 4 und
Schmutzwassertank 7 in den Saugkanal 19 gesaugt, wo-
durch im Schmutzwassertank 7 ein Unterdruck entsteht,
der die gewinschte Saugwirkung zum Ansaugen von
Schmutzwasser im Bereich der Saugleistenanordnung
12 erzeugt. Der Zuflhrstutzen 18 ist soweit in den
Schmutzwassertank 7 hineingefiihrt, dass Uber die An-
saug6ffnung zur Erzeugung des Unterdrucks kein
Schmutzwasser in den Saugkanal 19 im Tragrohr 4 ge-
langen kann. Eine Form des Schmutzwassertanks 7 ist
derart gewahlt, dass auch bei Horizontalstellung des
Fihrungsteiles 2 kein Schmutzwasser in die Ansaugo6ff-
nung und den Saugkanal 19 gelangen kann.

[0023] Als Frischwasserzufiihrsystem ist vom Frisch-
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wassertank 8 ausgehend zudem eine Frischwasserlei-
tung 20 zum Bodenteil 3 gefiihrt, die in einen Zuleitungs-
stutzen 21 mindet, Uber den Frischwasser dem Bear-
beitungsbereich der Werkzeuge 11 zugeflhrt wird.
Frischwasser kann Leitungswasser mit oder ohne Rei-
nigungsadditive sein. Alternativ ist unter Frischwasser
auch eine nicht wasserbasierte Reinigungslésung zu
verstehen.

[0024] Im Betrieb der Scheuer-Saug-Maschine 1 rotie-
ren die Werkzeuge 11 gemaf Fig. 4 auf dem Boden und
reinigen diesen gemeinsam mit dem zugefiihrten Frisch-
wasser. Dabei bewegen sich die Werkzeuge 11 ergan-
zend permanent linear in Vortriebsrichtung V. Eine
Schmutzwasserflotte S sammelt sich demzufolge
zwangslaufig - in Vortriebsrichtung V gesehen - hinter
den rotierenden Werkzeugen 11, die durch die Saugleis-
tenanordnung 12 aufgesaugt wird. Die zuvor beschrie-
benen Leitungen fir Schmutzwasser und Frischwasser
sind zumindest abschnittsweise flexibel gestaltet, um
entsprechenden Schwenkbewegungen des Flihrungs-
teils 2 relativ zum Bodenteil 3 nachgefiihrt zu werden,
ohne das Saugsystem und das Frischwasserzufiihrsys-
tem auler Betrieb zu setzen.

[0025] Wie anhand der Fig. 6 bis 13 erkennbar ist, ist
der Fuhrungsteil 2 relativ zum Bodenteil 3 iber die Ge-
lenkanordnung 9 in allen Richtungen frei schwenkbe-
weglich. Durch die beiden mechanisch definierten
Schwenkgelenke im Bereich der oberen Gelenkachse
G, und der unteren Gelenkachse G, wird in jeder
Schwenkstellung des Fuhrungsteils 2 auf den Bodenteil
3 noch ein entsprechendes Drehmoment Ubertragen,
das durch eine Drehbewegung des Fihrungsteils um ei-
ne Hochachse H, (Fig. 6) mittels einer entsprechenden
Drehbelastung der Handgriffe 5 durch eine Bedienper-
son in den Fuhrungsteil 2 eingeleitet wurde. Anhand der
Fig. 9 ist eine in Vortriebsrichtung V erstreckte geradli-
nige Fihrung der Scheuer-Saug-Maschine 1 gezeigt, bei
der eine Bedienperson hinter dem Fihrungsteil 2 [auft
und die Handgriffe 5 in Geradeaus-Stellung halt. In Fig.
10 ist gezeigt, dass die Bedienperson seitlich versetzt zu
dem Bodenteil 3 laufen kann, so dass der Fihrungsteil
2 entsprechend schrag nach hinten und zur Seite hin
verschwenkt ist und dennoch der geradlinige Vortrieb
des Bodenteils 3 gewahrleistet bleibt. In der Darstellung
gemal Fig. 11 |auft die Bedienperson in Vortriebsrich-
tung V vor dem Bodenteil 3. Demzufolge ist der Fiih-
rungsteil 2 gegeniiber dem Bodenteil 3 nach vorne ver-
schwenkt. Bei der Darstellung geman Fig. 12 wird Gber
den Fuhrungsteil 2 und die Handgriffe 5 durch die Bedi-
enperson eine Drehbewegung auf den Bodenteil 3 aus-
gelbt, um eine Richtungsanderung des Bodenteils 3 zu
bewirken. In Fig. 13 bewegt sich der Bodenteil 3 selbst-
tatig schrag langs einer Randkante einer Wand W. An-
hand der gestrichelten Darstellung des Fihrungsteils 2
ist erkennbar, dass der Fiihrungsteil in unterschiedlichen
Schwenkstellungen relativ zum Bodenteil 3 gefiihrt wer-
den kann, um die gewlinschte Bewegung des Bodenteils
3 zu steuern. In Fig. 1 ist erkennbar, wie die Scheuer-
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Saug-Maschine 1 zunachst vorwarts gerichtet geman
Fig. 9 unter einen Tisch 9 gesteuert wird, anschlieRend
mittels einer entsprechenden Drehung des Fiihrungsteils
2 analog Fig. 12 in die in Fig. 8 gezeigte Stellung umge-
lenkt wird und schliefRlich durch erneutes Drehen des
Fihrungsteils 2 gemaR Fig. 11 unter dem Tisch T auch
wieder herausgefiihrt werden kann. Die Bedienperson
muss bei all diesen Vorgdngen weder Schiebe- noch
Ziehkrafte ausiben, da der automatische Vortrieb des
Bodenteils 3 die Vorwartsbewegung des Bodenteils 3
zwangslaufig vornimmt.

[0026] Anhand der Fig. 1 ist erkennbar, dass der Sau-
gantrieb 6 teilweise parallel zum Tragersteg der Gelenka-
nordnung 9 zur unteren Gelenkachse G, hin erstreckt
ist. Zudem ist der Saugantrieb 6 vor dem Tragersteg der
Gelenkanordnung 9 positioniert. Aufgrund des relativ ho-
hen Gewichts des Saugantriebs 6 wird ein Massen-
schwerpunkt des Fihrungsteils 2 in der dargestellten
Schréagstellung des Fiihrungsteils 2 relativ weit nach un-
ten zur oberen Gelenkachse G, verlagert. Ergédnzend
schmiegen sich der Schmutzwassertank 7 und der
Frischwassertank 8 auf gegeniberliegenden Seiten
langserstreckt eng an das Tragrohr 4 an. Damit wird ein
Grolteil des Gewichts des Fiihrungsteils 2 im Bereich
der Gelenkachse G4 von der Gelenkanordnung 9 aufge-
nommen und in den Bodenteil 3 eingeleitet. Dies bedeu-
tet, dass in der in Fig. 1 dargestellten Ausrichtung des
Fihrungsteils 2 eine Halte- und Fihrungskraft fir eine
Bedienperson im Bereich der Handgriffe 5 dulRerst gering
ist. Der Fuhrungsteil 2 ist demzufolge ohne gréReren
Kraftaufwand bewegbar, um den Bodenteil 3 zu steuern.
[0027] Der Bodenteil 3 ist ausschlieRlich tber die bei-
den Werkzeuge 11 einerseits und die Saugleistenanord-
nung 12 andererseits auf dem Boden B in der Betriebs-
position der Scheuer-Saug-Maschine 1 abgestitzt. Da
der Fiihrungsteil 2 wiederum Uiber die Gelenkanordnung
9 auf dem Bodenteil 3 abgestitzt ist, wird das Gesamt-
gewicht der Scheuer-Saug-Maschine 1 Gber eine vorde-
re Abstiitzung im Bereich der Auflage der Werkzeuge 11
auf dem Boden B und Uber eine hintere Abstiitzung im
Bereich der Auflage der Dichtlippen D auf dem Boden B
abgestutzt. Ein Angriffsbereich der Gelenkanordnung 9
am Bodenteil 3, der durch die untere Gelenkachse G,
an der Tragerbriicke 10 definiert ist, ist so gewahlt, dass
sich eine gleichmaRige Gewichtsverteilung des Gesamt-
gewichts der Scheuer-Saug-Maschine 1 auf die vordere
Abstiitzung im Bereich der Werkzeuge 11 und die hintere
Abstiitzung im Bereich der Saugleistenanordnung 12 er-
gibt. Je nach Lage des Angriffsbereichs kann statt einer
gleichmaBigen Gewichtsverteilung auch eine frontlasti-
ge Gewichtsverteilung in Richtung zu den Werkzeugen
11 hin vorgenommen werden.

[0028] Wie anhand der Fig. 14 bis 16 erkennbar ist, ist
die Scheuer-Saug-Maschine 1 in einer Lagerstellung
aufstellbar, die eine Nichtgebrauchslage fir die Scheuer-
Saug-Maschine 1 definiert. Dabei wird der Bodenteil 3
Uber seine Vorderkante, die durch die Vorderkanten der
rotierbaren Werkzeuge 11 definiert ist, nach oben ge-
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kippt. Im Bereich einer Oberseite des Lagergehauses 14
ist ein Stitzmittel in Form einer Stiitzrolle 23 angeordnet,
auf der sich der Bodenteil 3 in der Lagerstellung geman
Fig. 14 abstutzt. Der Bodenteil 3 ist soweit verkippt, dass
sich in dieser Lagerstellung eine statisch stabile Abstt-
zung Uber die Vorderkante der Werkzeuge 11 einerseits
und die Stitzrolle 23 andererseits ergibt. Statt einer ein-
zelnen, zentral angeordneten Stitzrolle 23 kénnen auch
mehrere, in Abstand parallel nebeneinander angeordne-
te Stutzrollen vorgesehen sein. Der Fiihrungsteil 2 wird
fur die der Nichtgebrauchslage entsprechende Lager-
stellung ebenfalls relativ zu dem aufgestellten Bodenteil
3 Uber eine Vertikale hinaus verschwenkt, bis Siche-
rungsmittel 25, 26 zwischen dem Bodenteil 3 und dem
Flihrungsteil 2 aneinander kraftschliissig zur Anlage
kommen. Der Fuhrungsteil 2 ist bei der Ausfiihrungsform
gemaR Fig. 14 in dieser Position in einer Ubertotpunkt-
lage relativ zum Bodenteil 3 positioniert, so dass der
Schwerpunkt des Fiihrungsteils 2 sich stabil oberhalb
des Bodenteils 3 befindet. Als Sicherungsmittel ist am
FlUhrungsteil 2 ein Permanentmagnet 25 vorgesehen,
dem am Bodenteil 3 eine korrespondierende magneti-
sierbare Flache 26 zugeordnet ist. Durch die Schwenk-
bewegung des Fiihrungsteils 2 relativ zum bereits auf-
gestellten Bodenteil 3 geraten der Permanentmagnet 25
und die magnetisierbare Flache 26 miteinander in Anlage
und bewirken eine magnetkraftbegrenzte Sicherung des
Flhrungsteils 2 am Bodenteil 3. Die Magnetkraftsiche-
rung kann in einfacher Weise durch ein Verschwenken
des Fuhrungsteils 2 um die Gelenkachse G, aufgehoben
werden, indem der Fihrungsteil 2 geman der Darstellung
in Fig. 14 orthogonal aus der Zeichenebene herausge-
schwenkt wird. Dabei gleiten die einander zugewandten
Flachen des Permanentmagneten 25 und der magneti-
sierbaren Flache 26 seitlich aneinander vorbei. Diese Be-
wegung ist ohne grolRen Kraftaufwand ermdglicht, da die
Magnetkraft lotrecht zwischen den benachbarten Fla-
chen der Magnetsicherung wirkt, nicht jedoch parallel zu
diesem. Anhand der Fig. 16 ist erkennbar, dass die
Scheuer-Saug-Maschine 1 in dieserin Fig. 14 dargestell-
ten Sicherungsstellung auch in einfacher Weise trans-
portiert werden kann, indem die Scheuer-Saug-Maschi-
ne 1 auf die wenigstens eine Stitzrolle 23 manuell nach
vorne gekippt und anschlieBend Uber die Handgriffe 5
gezogen oder geschoben wird.

[0029] Die Scheuer-Saug-Maschine 1 a nach den Fig.
17 und 18 weist grundséatzlich den gleichen Aufbau auf
wie die zuvor anhand der Fig. 1 bis 16 ausfiihrlich be-
schriebene Scheuer-Saug-Maschine 1. Funktionsglei-
che Teile und Abschnitte sind mit gleichen Bezugszei-
chen unter Hinzufiigung des Buchstabens a versehen.
Nachfolgend wird lediglich auf die Unterschiede der
Scheuer-Saug-Maschine 1 a zu der zuvor beschriebe-
nen Scheuer-Saug-Maschine 1 eingegangen, um Wie-
derholungen zu vermeiden. Ergénzend wird auf die Of-
fenbarung bezuglich der Ausfiihrungsform nach den Fig.
1 bis 16 verwiesen. Wesentlicher Unterschied bei der
Scheuer-Saug-Maschine 1a nach den Fig. 17 und 18 ist
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es, dass statt tellerférmig rotierbarer Werkzeuge 11 ein
einzelnes, walzenférmig rotierbares Werkzeug 11a vor-
gesehen ist, das in der Betriebsstellung der Scheuer-
Saug-Maschine 1 a mit parallel zum Boden B ausgerich-
teter Drehachse im Bodenteil 3a gelagert ist. Das Werk-
zeug 11aist mit einem einzelnen, nicht naher dargestell-
ten elektrischen Rotationsantrieb versehen. Das Werk-
zeug 11aistin lediglich einer Drehrichtung antreibbar, in
derflirden Bodenteil 3a ein permanenter Vortrieb in Pfeil-
richtung (siehe Fig. 17 und 18) erzielt wird. Die Drehrich-
tung des Werkzeugs 11a ist in Fig. 17 ebenfalls durch
einen kreisbogenférmigen Pfeil dargestellt. Eine Frisch-
wasserzufuhr erfolgtim Bereich des Werkzeugs 11aana-
log zu der Scheuer-Saug-Maschine 1 nach den Fig. 1
bis 16. Das Absaugen der Schmutzwasserflotte erfolgt
in gleicher Weise bei der Saugleistenanordnung 12a mit-
tels der Saug- und Dichtlippen Da, wie dies zuvor be-
schrieben wurde.

[0030] Die beiden Dichtlippen D, Da jeder Saugleis-
tenanordnung 12, 12a sind bei beiden Ausflihrungsfor-
men gemal den Fig. 1 bis 18 so gestaltet, dass eine
vordere Dichtlippe unterbrochen oder durchlassig ist, um
ein Ansaugen der Schmutzwasserflotte zu ermdglichen,
wohingegen eine hintere Dichtlippe verhindert, dass die
Schmutzwasserflotte auf dem Boden verbleibt.

Patentanspriiche

1. Handgefiihrtes Bodenbearbeitungsgerat mit einem
Bodenteil (3, 3a), der wenigstens ein auf einem Bo-
den (B) mittels eines Antriebs rotierbares Werkzeug
(11, 11a) umfasst, sowie mit einem Fihrungsteil (2,
2a), der wenigstens einen Handgriff (5) umfasst und
mit dem Bodenteil (3, 3a) Uber eine Gelenkanord-
nung (9, 9a) verbunden ist, die derart gestaltet ist,
dass der Flhrungsteil (2, 2a) ausgehend von einer
Senkrechten umlaufend in allen Richtungen in Win-
kelstellungen relativ zur Senkrechten verschwenk-
bar ist und winkelbegrenzt in jeder Winkelstellung
relativ zur Senkrechten drehmomentibertragend
mit dem Bodenteil (3, 3a) in Wirkverbindung steht,
dadurch gekennzeichnet, dass das wenigstens ei-
ne rotierbare Werkzeug (11, 11a) derart am Boden-
teil (3, 3a) angeordnet ist, dass im Betrieb des Bo-
denbearbeitungsgerats (1, 1a) das wenigstens eine
rotierbare Werkzeug (11, 11a) einen permanenten
linearen Vortrieb (V) auf den Bodenteil (3, 3a) aus-
Uibt, dass das Bodenbearbeitungsgerat als Nassrei-
nigungsmaschine, insbesondere als Scheuer-Saug-
Maschine (1, 1a) ausgefihrt ist und eine - in Vor-
triebsrichtung (V) gesehen - hinter dem rotierbaren
Werkzeug (11, 11a) angeordnete, im Betrieb auf
dem Boden (B) aufliegende Saugleistenanordnung
(12, 12a) aufweist, und dass am Bodenteil (3) we-
nigstens ein Stitzmittel (23) vorgeseheniist, das den
Bodenteil (3) in einer gekippten Transport- oder La-
gerstellung statisch bestimmt auf dem Boden (B) ab-
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sttzt.

Bodenbearbeitungsgerdt nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass das wenigstens eine
Stiutzmittel als gleit- oder rollbewegliches Stiitzele-
ment (23) gestaltet ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Flhrungsteil
(2) am Bodenteil (3) in der Transport- oder Lager-
stellung des Bodenteils mittels wenigstens eines Si-
cherungsmittels (25, 26) in einer Ruhestellung kraft-
begrenzt gesichertist, in der der Fiihrungsteil (2) und
der Bodenteil (3) insbesondere in einer Ubertot-
punktlage relativ zueinander statisch bestimmt ab-
gestitzt sind.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 3 dadurch
gekennzeichnet, dass das wenigstens eine Siche-
rungsmittel (25, 26) kraft- oder formschllssig wirk-
sam ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 4 dadurch
gekennzeichnet, dass das wenigstens eine Siche-
rungsmittel (25, 26) durch Magnetkraft wirksam ist.
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