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(54) SAUGFUSSANORDNUNG FUER EINE BODENREINIGUNGSMASCHINE

(57) Dargestellt und beschrieben ist eine Saugfußa-
nordnung für eine Bodenreinigungsmaschine, die aufge-
baut ist, um über eine zu reinigende Bodenfläche bewegt
zu werden, mit einer Saugfußbasis, von der sich eine
vordere und eine hintere Dichtlippe beabstandet zuein-
ander wegerstrecken, wobei die von der Saugfußbasis
entfernten Kanten der vorderen und der hinteren Dicht-
lippe in einer Anlageebene verlaufen, und mit einem Hal-
terahmen, der ein erstes Ende und ein gegenüberliegen-
des zweites Ende aufweist, wobei das erste Ende aus-
gestaltet ist, an einem Maschinenrahmen der Bodenrei-
nigungsmaschine angebracht zu werden und wobei das
zweite Ende mit der Saugfußbasis verbunden ist, wobei

der Halterahmen ausgestaltet ist, dass die Saugfußbasis
um eine erste Schwenkachse gegenüber dem ersten En-
de schwenkbar ist, wobei die erste Schwenkachse par-
allel zur Anlageebene verläuft, wobei der Halterahmen
einen ersten Schwenkarm aufweist, der das erste Ende
des Halterahmens mit dessen zweitem Ende verbindet
und der um eine zweite Schwenkarmachse schwenkbar
mit dem ersten Ende des Halterahmens verbunden ist,
die quer zu der ersten Schwenkachse verläuft, wobei der
erste Schwenkarm ausgestaltet und angeordnet ist, sich
einer entlang der ersten Schwenkachse auf das zweite
Ende des Halterahmens mit einer ersten Orientierung
ausgeübten Kraft folgend elastisch zu verformen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine
Saugfußanordnung für eine Bodenreinigungsmaschine,
die aufgebaut ist, um über eine zu reinigende Bodenflä-
che bewegt zu werden. Die Saugfußanordnung weist ei-
ne Saugfußbasis auf, von der sich eine vordere und eine
hintere Dichtlippe beabstandet zueinander wegerstre-
cken, wobei die von der Saugfußbasis entfernten Kanten
der vorderen und der hinteren Dichtlippe in einer Anla-
geebene verlaufen. Weiter hat die Saugfußanordnung
einen Halterahmen, der ein erstes Ende und ein gegen-
überliegendes zweites Ende aufweist, wobei das erste
Ende ausgestaltet ist, an einem Maschinenrahmen der
Bodenreinigungsmaschine angebracht zu werden. Das
zweite Ende ist mit der Saugfußbasis verbunden. Der
Halterahmen ist ausgestaltet, dass die Saugfußbasis um
eine erste Schwenkachse gegenüber dem ersten Ende
schwenkbar ist und die erste Schwenkachse verläuft pa-
rallel zur Anlageebene. Der Halterahmen weist einen ers-
ten Schwenkarm auf, der das erste Ende des Halterah-
mens mit dessen zweitem Ende verbindet. Weiter ist der
erste Schwenkarm um eine erste Schwenkarmachse
schwenkbar mit dem ersten Ende des Halterahmens ver-
bunden, die quer zu der ersten Schwenkachse verläuft.
Zudem betrifft die Erfindung eine Bodenreinigungsma-
schine mit einer solchen Saugfußanordnung.
[0002] Herkömmliche Bodenreinigungsmaschinen
und insbesondere Scheuersaugmaschinen weisen ein
Fahrwerk zum Bewegen der Bodenreinigungsmaschine
über eine zu reinigende Bodenfläche auf, und an dem
Maschinenrahmen der Bodenreinigungsmaschine ist ei-
ne Reinigungseinrichtung vorgesehen, die mit der zu rei-
nigenden Bodenfläche eingreifen kann und dabei Reini-
gungsflüssigkeit auf die Bodenfläche aufbringt. Ferner
weisen derartige Bodenreinigungsmaschinen einen so-
genannten Saugfuß auf, der in Fahrtrichtung gesehen
hinter der Reinigungseinrichtung angeordnet ist und der
ausgestaltet ist, die aufgebrachte Reinigungsflüssigkeit
wieder von der Bodenfläche aufzunehmen. Dazu weist
der Saugfuß zwei sich von einer Saugfußbasis im We-
sentlichen parallel zueinander erstreckende Dichtlippen
auf, deren von der Saugfußbasis entfernte Kanten in ei-
ner gemeinsamen Auflageebene verlaufen, sodass bei
Auflage des Saugfuß auf der Bodenfläche ein Absaug-
kanal auch mit den Dichtlippen begrenzt wird. Über die
Saugfußbasis wird der Absaugkanal mit Hilfe einer an
der Bodenreinigungsmaschine vorgesehenen Unter-
druckquelle wie einer Saugturbine mit Unterdruck beauf-
schlagt, sodass Reinigungsflüssigkeit von der Bodenflä-
che abgesaugt werden kann.
[0003] Derartige Saugfußanordnungen sind in einer
horizontalen Ebene schwenkbar am Maschinenrahmen
gehaltert, sodass Sie bei einer Kurvenfahrt dem Bereich
folgen, der von der Reinigungseinrichtung mit Reini-
gungsflüssigkeit beaufschlagt wird, und auch bei einer
die zuvor aufgebrachte Reinigungsflüssigkeit wieder
vollständig aufnehmen. Dabei ergibt sich allerdings das

Problem, dass die Saugfußanordnung nur bis zu einem
gewissen Grad zum Kurveninneren schwenken darf, da
sonst auf der Kurvenaußenseite ein Bereich verbleibt,
der zwar mit Reinigungsflüssigkeit beaufschlagt wird,
aber von dem die Flüssigkeit nicht wieder abgesaugt
wird. Wenn die Bodenreinigungsmaschine allerdings
entlang einer Wand fährt und davon ausgehend eine Kur-
ve weg von der Wand fahren soll, muss der Saugfuß
weiter zum Kurveninneren schwenken, um nicht mit der
Wand zu kollidieren, als dies eigentlich für einen Über-
lapp mit dem mit Reinigungsflüssigkeit beaufschlagten
Bereich gewünscht ist.
[0004] Daher ist es ausgehend vom Stand der Technik
die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine
Saugfußanordnung bereitzustellen, bei der die Saugfuß-
anordnung bei Kurvenfahrten im Falle einer Kollision wei-
ter in Richtung des Kurveninneren ausweichen kann, als
dies der Fall sein darf, um eine Überdeckung mit dem
mit Reinigungsflüssigkeit beaufschlagten Bereich zu er-
reichen.
[0005] Diese Aufgabe wird durch eine Saugfußanord-
nung entsprechend Anspruch 1 gelöst. Bei der erfin-
dungsgemäßen Saugfußanordnung ist der erste
Schwenkarm ausgestaltet und angeordnet, sich einer
entlang der ersten Schwenkachse auf das zweite Ende
des Halterahmens mit einer ersten Orientierung ausge-
übten Kraft folgend elastisch zu verformen.
[0006] Beim Anstoßen an eine Wand oder ein sonsti-
ges Hindernis, bei dem die Saugfußanordnung beschä-
digt werden könnte, kann die erfindungsgemäße Saug-
fußanordnung durch den elastisch verformbaren ersten
Schwenkarm weiter seitlich hin zum Kurveninneren aus-
weichen, als dies der Fall ist, wenn der erste Schwen-
karm an einem Anschlag anliegt, der die Endposition in
Richtung des Kurveninneren festlegt, bis zu der der erste
Schwenkarm normalerweise schwenken darf.
[0007] Unter "elastisch verformbar" ist im Sinne der Er-
findung zu verstehen, dass die Verformung des ersten
Schwenkarms vollständig umkehrbar ist, wenn die aus-
geübte Kraft wieder auf "o" abnimmt. Die elastische Ver-
formbarkeit des ersten Schwenkarms reicht über die ei-
nes im technischen Maßstab als biegesteif erachteten
Körpers hinaus.
[0008] Vorzugsweise ist der erste Schwenkarm aus-
gestaltet und angeordnet, sich einer entlang der ersten
Schwenkachse auf das zweite Ende des Halterahmens
mit einer ersten Orientierung ausgeübten Kraft folgend
elastisch zu biegen. Der erste Schwenkarm kann als Bie-
gebalken ausgebildet sein. Vorzugsweise ist der erste
Schwenkarm bei einer zu der ersten Orientierung entge-
gengesetzt ausgeübten Kraft nicht elastisch verformbar.
Damit kann in einfacher Weise die Winkelstellung der
Saugfußbasis, die diese bei einem Ausweichen quer zur
Fahrtrichtung einnimmt, gesteuert werden.
[0009] Bei einer bevorzugten Ausführungsform weist
der Halterahmen einen zweiten Schwenkarm auf, der
das erste Ende des Halterahmens mit dessen zweitem
Ende verbindet und um eine zweite Schwenkarmachse
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schwenkbar mit dem ersten Ende verbunden ist, die pa-
rallel zu der erste Schwenkarmachse verläuft. Der erste
Schwenkarm und der zweite Schwenkarm erstrecken
sich in einer gemeinsamen Ebene. Der zweite Schwen-
karm ist ausgestaltet und angeordnet, sich einer entlang
der ersten Schwenkachse auf das zweite Ende des Hal-
terahmens mit einer zu der ersten Orientierung entge-
gengesetzten Orientierung ausgeübten Kraft folgend
elastisch zu verformen, insbesondere elastisch zu bie-
gen. So kann das zweite Ende des Halterahmens bzw.
die Saugfußbasis unabhängig von der Orientierung der
ausgeübten Kraft verlagert bzw. in Richtung des ersten
Endes des Halterahmens gezogen werden.
[0010] Der zweite Schwenkarm kann in gleicher Weise
"elastisch verformbar" sein, wie der erste Schwenkarm.
Vorzugsweise ist der zweite Schwenkarm bei einer mit
der ersten Orientierung ausgeübten Kraft nicht elastisch
verformbar.
[0011] Entsprechend einer anderen bevorzugten Wei-
terbildung ist der erste Schwenkarm um eine dritte
Schwenkarmachse schwenkbar mit dem zweiten Ende
des Halterahmens verbunden. Der zweite Schwenkarm
ist um eine vierte Schwenkarmachse schwenkbar mit
dem zweiten Ende des Halterahmens verbunden, und
die erste, die zweite, die dritte und die vierte Schwen-
karmachse verlaufen parallel zueinander. Bei dieser
Weiterbildung bilden der erste und der zweite Schwen-
karm eine Trapezanordnung, und die Saugfußbasis kann
der Reinigungseinrichtung insbesondere während einer
Kurvenfahrt der Bodenreinigungsmaschine besser fol-
gen. Zudem kann in einfacher Weise die Winkelstellung
der Saugfußbasis, die diese bei einem Ausweichen quer
zur Fahrtrichtung einnimmt, gesteuert werden. Auch er-
möglicht diese Ausführungsform ein zu der zu reinigen-
den Bodenfläche im Wesentlichen paralleles Auswei-
chen der Saugfußbasis. Zudem kann der Abstand zwi-
schen der ersten und dritten Schwenkarmachse sich bei
elastischer Verformung des ersten Schwenkarms verrin-
gern, sodass die Saugfußbasis hin zum ersten Ende des
Halterahmens gezogen werden kann. In ähnlicher Weise
kann der Abstand zwischen der zweiten und vierten
Schwenkarmachse sich bei elastischer Verformung des
zweiten Schwenkarms vorteilhaft verringern. Damit kann
insbesondere beim Wenden in der Nähe einer Wand ei-
ner Beschädigung der Saugfußbasis bzw. der Dichtlip-
pen begegnet werden.
[0012] Bei einer weiteren bevorzugten Ausführungs-
form ist der Abstand zwischen der dritten und vierten
Schwenkarmachse größer als der Abstand zwischen der
ersten und zweiten Schwenkarmachse. So kann in ein-
facher Weise die Winkelstellung der Saugfußbasis, die
diese bei einem Ausweichen quer zur Fahrtrichtung ein-
nimmt, und/oder ein Rückführen des zweiten Endes des
Halterahmens in eine Mittelstellung, gesteuert werden.
In der Mittelstellung können die Schenkel des Halterah-
mens, d.h. das erste Ende, das zweite Ende, der erste
Schwenkarm und der zweite Schwenkarm, gemeinsam
bzw. zueinander trapezförmig angeordnet sein.

[0013] Entsprechend einer anderen bevorzugten Aus-
führungsform weisen der erste und der zweite Schwen-
karm jeweils ein Federblech auf, das sich in einer Ebene
erstreckt, die parallel zu der zweiten Schwenkarmachse
verläuft. Mit dem Federblech, insbesondere mit dessen
Querschnittsfläche, kann das Biegewiderstandsmoment
des jeweiligen Schwenkarms eingestellt werden. Anstel-
le eines einzelnen Federblechs kann der erste und/oder
der zweite Schwenkarm jeweils mehrere zueinander be-
nachbarte Federbleche, also ein Federblechpaket, auf-
weisen. Bei demselben Gesamtvolumen bietet das Fe-
derblechpaket den Vorteil, dass das summierte Biege-
widerstandsmoment gegenüber einem einzelnen massi-
ven Federblech verringert ist, wenn die einzelnen Feder-
bleche des Federblechpakets zueinander relativbeweg-
lich sind. Mit dieser Ausführungsform kann einer Beschä-
digung der Saugfußbasis noch besser begegnet werden,
indem die Saugfußbasis mit einer geringeren Kraft aus-
gelenkt werden kann bzw. die Biegespannungen in den
einzelnen Federblechen des Federblechpakets reduziert
sind.
[0014] Bei einer weiteren bevorzugten Weiterbildung
weisen sowohl der erste als auch der zweite Schwen-
karm und ein erstes Armelement und ein zweites Arme-
lement auf. Das erste Armelement ist schwenkbar an
dem ersten Ende des Halterahmens angelenkt. Das
zweite Armelement ist schwenkbar an dem zweiten Ende
angelenkt. Das zu dem zweiten Ende des Halterahmens
weisende Ende des ersten Armelements und das zu dem
ersten Ende des Halterahmens weisende Ende des zwei-
ten Armelements können einander gegenüber liegen und
aneinander anliegen, sodass hier ein Stumpfstoß aus-
gebildet werden kann. Das zu dem ersten Ende des Hal-
terahmens weisende Ende des Federblechs ist an dem
ersten Armelement befestigt und das zu dem zweiten
Ende des Halterahmens weisende Ende des Feder-
blechs an dem zweiten Armelement. Die Federbleche
sind auf den einander zugewandten Seiten der Armele-
mente des ersten und zweiten Schwenkarms ange-
bracht.
[0015] Wenn die Armelemente bzw. deren zueinander
weisende Enden im Stumpfstoß aneinander anliegen,
dann können diese die Federbleche abstützen bzw. eine
in Fahrtrichtung gesehen von hinten auf das zweite Ende
des Halterahmens ausgeübte Kraft aufnehmen.
[0016] Bei einer anderen bevorzugten Ausführungs-
form weisen sowohl der erste als auch der zweite
Schwenkarm jeweils ein Stützelement auf, das an einem
aus dem ersten und dem zweiten Armelement befestigt
ist und an dem anderen aus dem ersten und dem zweiten
Armelement anliegt. Die Stützelemente sind auf den Sei-
ten der Armelemente angebracht, die voneinander weg
weisen. Die Stützelemente bewirken, dass ein Schwen-
karm sich nur in der Weise elastisch verformen kann,
dass das an dem zweiten Ende angelenkte zweite Ar-
melement relativ zu dem ersten Armelement hin zu dem
anderen Schwenkarm schwenkt, während eine Bewe-
gung des zweiten Armelements weg von dem anderen
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Schwenkarm durch das Stützelement verhindert wird.
Zudem kann das Stützelement, bei einer in Fahrtrichtung
gesehen von hinten auf das zweite Ende des Halterah-
mens ausgeübten Kraft, das Zusammenwirken des ers-
ten und zweiten Armelements im Stumpfstoß zum Schutz
des Federblechs desselben Schwenkarms unterstützen.
[0017] Bei einer anderen bevorzugten Weiterbildung
weist der erste Schwenkarm einen ersten Teilarm auf,
der um die erste Schwenkarmachse schwenkbar mit dem
ersten Ende des Halterahmens verbunden ist, einen
zweiten Teilarm, der um die dritte Schwenkarmachse
schwenkbar mit dem zweiten Ende des Halterahmens
verbunden ist und der um eine fünfte Schwenkarmachse,
die parallel zur ersten Schwenkarmachse ist, mit dem
ersten Teilarm schwenkbar verbunden ist, und ein Fe-
derelement, das mit den Teilarmen verbunden und aus-
gestaltet ist, sich der entlang der ersten Schwenkachse
auf das zweite Ende des Halterahmens mit einer ersten
Orientierung ausgeübten Kraft folgend elastisch zu ver-
formen. Das Federelement kann als Zug- oder Druckfe-
der ausgebildet sein. Der erste Schwenkarm kann eine
Anschlageinrichtung aufweisen, welche ein Schwenken
des zweiten Teilarms um die fünfte Schwenkarmachse
weg von dem zweiten Schwenkarm begrenzt. Das Fe-
derelement und die Anschlageinrichtung können derart
angeordnet sein und zusammenwirken, dass die beiden
Teilarme ohne die entlang der ersten Schwenkachse auf
das zweite Ende des Halterahmens mit der ersten Ori-
entierung ausgeübten Kraft eine Streckstellung einneh-
men.
[0018] Der zweite Schwenkarm dieser Weiterbildung
weist einen ersten Teilarm auf, der um die zweite
Schwenkarmachse schwenkbar mit dem ersten Ende
des Halterahmens verbunden ist, einen zweiten Teilarm,
der um die vierte Schwenkarmachse schwenkbar mit
dem zweiten Ende des Halterahmens verbunden ist und
der um eine sechste Schwenkarmachse, die parallel zur
ersten Schwenkarmachse ist, mit dem ersten Teilarm
schwenkbar verbunden ist, und ein Federelement, das
mit den Teilarmen verbunden und ausgestaltet ist, sich
der entlang der ersten Schwenkachse auf das zweite En-
de des Halterahmens entgegengesetzt zur ersten Orien-
tierung ausgeübten Kraft folgend elastisch zu verformen.
Das Federelement kann als Zug- oder Druckfeder aus-
gebildet sein. Der zweite Schwenkarm kann eine An-
schlageinrichtung aufweisen, welche ein Schwenken
des zweiten Teilarms um die sechste Schwenkarmachse
weg von dem ersten Schwenkarm begrenzt. Das Feder-
element und die Anschlageinrichtung können derart an-
geordnet sein und zusammenwirken, dass die beiden
Teilarme ohne die entlang der ersten Schwenkachse auf
das zweite Ende des Halterahmens entgegengesetzt zur
ersten Orientierung ausgeübten Kraft eine Streckstel-
lung einnehmen. Der zweite Schwenkarm kann spiegel-
symmetrisch zu dem ersten Schwenkarm ausgebildet
sein.
[0019] Entsprechend einer weiteren bevorzugten Aus-
führungsform weist das erste Ende des Halterahmens

eine Anschlaganordnung auf, die zwischen dem ersten
und dem zweiten Schwenkarm angeordnet ist und die
eine Schwenkbewegung eines der Schwenkarme hin zu
dem anderen Schwenkarm begrenzt. Die Anschlagan-
ordnung kann insbesondere bezüglich des ersten Endes
des Halterahmens derart positioniert sein, dass der erste
oder zweite Schwenkarm bei einem vorgegebenen Ma-
ximalschwenkwinkel um die zugehörige zweite oder drit-
te Schwenkarmachse an der Anschlaganordnung zu-
nächst unverformt anliegt. Dieser Schwenkwinkel ist an
den kleinsten Kurvenradius der Bodenreinigungsma-
schine angepasst, sodass der erste oder zweite Schwen-
karm bei engster Kurvenfahrt an der Anschlaganordnung
anliegt, wobei dennoch sichergestellt ist, dass eine Über-
deckung zwischen dem von dem Saugfuß erfassten Be-
reich und dem mit Reinigungsflüssigkeit beaufschlagten
Bereich vorliegt. Bei einer auf den Saugfuß bzw. die
Saugfußbasis in Richtung auf das Kurveninnere ausge-
übten Kraft, insbesondere durch ein Hindernis verur-
sacht, wird der Schwenkarm bei Anlage an dem An-
schlag elastisch verformt bzw. elastisch gebogen.
[0020] Entsprechend einer anderen bevorzugten Aus-
führungsform weist das erste Ende des Halterahmens
ein Spannelement auf, das das erste Ende des Halterah-
mens mit dessen zweitem Ende derart verbindet, dass
der erste und der zweite Schwenkarm in eine Stellung
vorgespannt werden, in der sie den gleichen Abstand zu
der Anschlaganordnung haben. Insbesondere nach ei-
nem seitlichen Ausweichen der Saugfußbasis oder ge-
gen Ende einer Kurvenfahrt kann dadurch ein Rückfüh-
ren des zweiten Endes des Halterahmens hin zu der Mit-
telstellung unterstützt werden.
[0021] Eine weitere bevorzugte Weiterbildung weist
weiter einen Betätigungsarm auf, mit welchem die Saug-
fußanordnung durch Schwenken der Saugfußbasis um
die erste Schwenkachse aus einem Arbeitszustand, in
welchem die Anlageebene im Wesentlichen parallel zu
der zu reinigenden Bodenfläche angeordnet ist, umkehr-
bar in einen Reinigungszustand überführt werden kann.
Vorzugsweise ist die Anlageebene im Reinigungszu-
stand um wenigstens 75° gegenüber dem Arbeitszu-
stand verschwenkt. Dadurch können an den Dichtlippen
anhaftende Schmutzpartikel im Reinigungszustand ein-
fach entfernt werden.
[0022] Der Betätigungsarm kann zwei gelenkig mitein-
ander verbundene Armabschnitte aufweisen. Ein Ende
des ersten Armabschnitts kann mit dem ersten Ende des
Halterahmens und ein Ende des zweiten Armabschnitts
mit der Saugfußbasis gelenkig verbunden sein. Die Dreh-
achse der gelenkigen Verbindung der beiden
Armabschnitte kann parallel zu der ersten Schwenkach-
se sein. Im Reinigungszustand bilden die Armabschnitte
miteinander einen kleineren Winkel (Klappstellung) als
im Arbeitszustand. Ein Anschlag des Betätigungsarms
kann eine Rotation des ersten Armabschnitts relativ zu
dem zweiten Armabschnitt begrenzen. Ein erstes Span-
nelement des Betätigungsarms ist ausgestaltet und mit
den Armabschnitten derart verbunden, dass es den
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durch die Armabschnitte gebildeten Winkel verkleinern
kann. Die beiden Armabschnitte, der Anschlag und das
erste Spannelement wirken entsprechend einem Knie-
hebelmechanismus derart zusammen, dass der Betäti-
gungsarm im Arbeitszustand arretiert ist (Arretierstel-
lung). Aus dem Arbeitszustand kann der Betätigungsarm
unter Durchlaufen eines gestreckten Winkels der
Armabschnitte (Streckstellung) umkehrbar in den Reini-
gungszustand überführt werden, in welchem der Betäti-
gungsarm, insbesondere dessen erstes Spannelement,
das Gewicht der Saugfußbasis wenigstens teilweise ab-
stützen kann.
[0023] Bei dieser Ausführungsform können die Dicht-
lippen zum Reinigen leichter zugänglich sein. Für einen
Benutzer kann das Überführen in den Reinigungszu-
stand erleichtert sein.
[0024] Die obige Aufgabe wird auch mit einer Boden-
reinigungsmaschine gelöst, die einen Maschinenrahmen
aufweist, an dem ein Fahrwerk zum Bewegen der Bo-
denreinigungsmaschine über eine zu reinigende Boden-
fläche sowie eine Reinigungseinrichtung zum Eingriff mit
der Bodenfläche angebracht sind. Weiter weist die Bo-
denreinigungsmaschine eine der zuvor beschriebenen
Saugfußanordnungen auf, und das erste Ende des Hal-
terahmens ist an dem Maschinenrahmen angebracht.
Ein die Dichtlippen aufweisender Saugfußkörper kann
mit der Saugfußanordnung mechanisch und lösbar ver-
bunden sein. Mit dieser Bodenreinigungsmaschine kann
einer Beschädigung der Saugfußbasis entgegengewirkt
werden, indem der elastisch verformbare erste Schwen-
karm ein insbesondere seitliches Ausweichen des zwei-
ten Endes des Halterahmens und der Saugfußbasis er-
möglicht.
[0025] Eine bevorzugte Weiterbildung der Bodenreini-
gungsmaschine weist ein erstes Anschlagelement auf,
das ausgestaltet und an dem Maschinenrahmen ange-
ordnet ist, eine Verlagerung des zweiten Endes des Hal-
terahmens infolge der entlang der ersten Schwenkachse
mit der ersten Orientierung ausgeübten Kraft zu begrenz-
en. Das erste Anschlagelement kann an dem Maschi-
nenrahmen derart befestigt sein, dass die Saugfußbasis
bei einer noch tolerierten bzw. maximalen Auslenkung
der Saugfußbasis bzw. Verformung des ersten Schwen-
karms an dem Anschlagelement anliegt. Dazu kann die
Saugfußbasis eine erste Anschlagfläche aufweisen. Das
erste Anschlagelement kann aus einem elastischen Ma-
terial, insbesondere Polyurethan, bestehen, um eine Be-
schädigung der ersten Anschlagfläche zu begegnen. Die
Bodenreinigungsmaschine kann ein zweites dieser An-
schlagelemente aufweisen, welches eine elastische Ver-
formung des zweiten Schwenkarms begrenzen kann und
welches von dem ersten Anschlagelement beabstandet
an dem Maschinenrahmen befestigt ist.
[0026] Im Folgenden wird die vorliegende Erfindung
anhand einer lediglich ein bevorzugtes Ausführungsbei-
spiel zeigenden Zeichnung beschrieben, wobei

Fig. 1 eine Seitenansicht einer Bodenreinigungsma-

schine mit einem ersten Ausführungsbeispiel
einer erfindungsgemäßen Saugfußanordnung
ist,

Fig. 2 eine perspektivische Darstellung der
Saugfußanordnung aus Fig. 1 ist,

Fig. 3 eine Draufsicht auf die Saugfußanordnung der
Fig. 1 in Mittelstellung ist,

Fig. 4 ein vergrößerter perspektivischer Ausschnitt
aus Fig. 2 ist,

Fig. 5 schematische Darstellungen drei verschiede-
ner Stellungen des Halterahmens des Ausfüh-
rungsbeispiels der Fig. 1 bis 3 zeigt, und

Fig. 6 schematisch ein zweites Ausführungsbeispiel
der Saugfußanordnung zeigt.

[0027] Fig. 1 zeigt teilweise schematisch eine Seiten-
ansicht einer Bodenreinigungsmaschine 1 mit einem Rä-
der aufweisenden Fahrwerk und einer Reinigungsein-
richtung zum Aufbringen einer Reinigungsflüssigkeit so-
wie einem ersten Ausführungsbeispiel einer erfindungs-
gemäßen Saugfußanordnung 3. Die Saugfußanordnung
3 ist am hinteren Ende der Bodenreinigungsmaschine 1
an deren Maschinenrahmen angebracht und befindet
sich in der Darstellung der Fig. 1 im Arbeitszustand. Fig.
2 und 3 zeigen eine perspektivische Ansicht und eine
Draufsicht auf die Saugfußanordnung 3 der Fig.1 in Mit-
telstellung. Die Erläuterungen hinsichtlich Fig. 1 treffen
auch auf Fig. 2 und 3 zu.
[0028] Die Saugfußanordnung 3 für eine Bodenreini-
gungsmaschine 1 gemäß dem Ausführungsbeispiel um-
fasst eine Saugfußbasis 5, an der ein Saugfußkörper 7
lösbar angebracht ist, wobei eine vordere (nicht darge-
stellt) und eine hintere Dichtlippe 9 an dem Saugfußkör-
per 7 befestigt sind und sich damit von der Saugfußbasis
5 weg erstrecken . Die vordere und die hintere Dichtlippe
9 sind beabstandet zueinander und erstrecken sich in
diesem Ausführungsbeispiel im Wesentlichen parallel
von dem Saugfußkörper 7 weg. Die von der Saugfußba-
sis 5 und dem Saugfußkörper 7 entfernten Kanten der
vorderen und der hinteren Dichtlippe 9 verlaufen in einer
gemeinsamen Anlageebene A (siehe Fig. 1), sodass im
Arbeitszustand die Anlageebene A mit der Ebene der zu
reinigenden Bodenfläche B zusammenfällt. Im Arbeits-
zustand liegen ferner zwei Lenkrollen 11, die an der
Saugfußbasis 5 gehaltert sind, auf der zu reinigenden
Bodenfläche auf, sodass die Saugfußanordnung 3 ab-
gestützt ist. Die Lenkrollen 11 sind als Schleppräder aus-
gebildet.
[0029] An der von dem Saugfußkörper 7 wegweisen-
den Seite der Saugfußbasis 5 ist ein Vorsprung 13 an-
gebracht, der in diesem Ausführungsbeispiel U-förmig
ausgebildet ist und sich senkrecht zu der Anlageebene
A von der Saugfußbasis 5 wegerstreckt. Der Vorsprung
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13 bildet einen Teil eines Schwenkgelenks 15, über das
die Saugfußbasis 5 mit einem Halterahmen 17 verbun-
den ist, wie im Folgenden erläutert wird.
[0030] Des Weiteren umfasst die Saugfußanordnung
3 einen Halterahmen 17, der ein erstes Ende 19 und ein
gegenüberliegendes zweites Ende 21 aufweist, wobei
das erste Ende 19 als ein Flansch ausgebildet ist, der an
einem Maschinenrahmen der Bodenreinigungsmaschi-
ne 1 angebracht ist. Das zweite Ende 21 des Halterah-
mens 17 ist durch eine sich entlang einer ersten
Schwenkachse 23 erstreckende Welle 25 gebildet, die
sich durch Bohrungen in dem Vorsprung 13 erstreckt.
Dadurch bilden die Welle 25 und die Bohrungen ein an
dem Vorsprung 13 ausgebildetes Schwenkgelenk 15,
und das zweite Ende 21 des Halterahmens 17 ist um die
erste Schwenkachse 23 schwenkbar mit der
Saugfußbasis 5 verbunden. Außerdem ist zu erkennen,
dass sich der Vorsprung 13 senkrecht zu der ersten
Schwenkachse 23 erstreckt.
[0031] Der das erste Ende 19 des Halterahmens 17
bildende Flansch weist ebenfalls Bohrungen auf, durch
die sich eine weitere Welle 27 erstreckt. An den Enden
der weiteren Welle 27 sind ein erster Schwenkarm 29
und ein zweiter Schwenkarm 31 angebracht, wobei der
erste 29 und der zweite Schwenkarm 31 aufgrund der
Schwenkbarkeit der Welle 27 in den Bohrungen des
Flansches des ersten Endes 19 um eine erste im Betrieb
der Bodenreinigungsmaschine 1 horizontal verlaufende
zweite Schwenkachse 33 schwenkbar sind, die parallel
zur ersten Schwenkachse 23 verläuft.
[0032] Der erste 29 und der zweite Schwenkarm 31
verbinden das erste Ende 19 des Halterahmens 17 mit
dem zweiten Ende 21, indem sie außerdem an der das
zweite Ende 21 bildenden Welle 25 in der noch im Fol-
genden beschriebenen Weise angelenkt sind.
[0033] Außerdem ist der erste Schwenkarm 29 um ei-
ne erste Schwenkarmachse 35 gegenüber der Welle 27
und damit dem ersten Ende 19 des Halterahmens 17
schwenkbar, wobei die erste Schwenkarmachse 35
senkrecht zur zweiten Schwenkachse 33 verläuft. Ana-
log ist der zweite Schwenkarm 31 um eine zweite
Schwenkarmachse 37 schwenkbar an der Welle 27 an-
gelenkt, wobei die zweite Schwenkarmachse 37 parallel
zur ersten Schwenkarmachse 35 und damit ebenfalls
senkrecht zu der zweiten Schwenkachse 33 verläuft.
[0034] Darüber hinaus ist der erste Schwenkarm 29
um eine dritte Schwenkarmachse 39 schwenkbar mit der
das zweite Ende 21 des Halterahmens 17 bildenden Wel-
le 25 verbunden, und der zweite Schwenkarm 31 ist
schwenkbar um eine vierte Schwenkarmachse 41 mit
der Welle 25 verbunden, wobei die dritte 39 und die vierte
Schwenkarmachse 41 parallel zur ersten 35 und zweiten
Schwenkarmachse 37 verlaufen. Dabei ist zu erkennen,
dass der Abstand der dritten 39 und vierten Schwen-
karmachsen 41 größer ist als der der ersten 35 und zwei-
ten Schwenkarmachsen 37, sodass der erste 29 und der
zweite Schwenkarm 31 zusammen mit den Wellen 25,
27 als Halterahmen 17 eine Trapezanordnung bilden.

[0035] Mittels dieser Trapezanordnung kann die Saug-
fußbasis 5 durch Schwenkbewegungen um die erste
Schwenkachse 23 und die zweite Schwenkachse 33 eine
vertikale Bewegung ausführen, und durch die Anordnung
der ersten 35, zweiten 37, dritten 39 und vierten
Schwenkachse 41 wird eine Bewegung parallel zu der
zu reinigenden Bodenfläche ermöglicht, bei der die Win-
kelstellung der Saugfußbasis 5 in dieser Ebene aber fest-
gelegt ist.
[0036] Die Saugfußanordnung 3 weist einen Betäti-
gungsarm 45 auf, siehe Fig. 2 und 3, der einen ersten
Armabschnitt 47 und einen zweiten Armabschnitt 49 auf-
weist, die gelenkig miteinander verbunden sind. Dabei
verläuft eine dritte Schwenkachse 51 durch die Gelenk-
verbindung der beiden Armabschnitte 47, 49 und parallel
zu der ersten Schwenkachse 23, um die die Saugfußba-
sis 5 relativ zu dem zweiten Ende 21 des Halterahmens
17 schwenkbar ist. Das von der Schwenkverbindung zwi-
schen den Armabschnitten 47, 49 und damit der dritten
Schwenkachse 51 entfernte Ende des ersten
Armabschnitts 47 ist schwenkbar mit dem ersten Ende
19 des Halterahmens 17 verbunden, sodass der erste
Armabschnitt 47 um eine parallel zur ersten 23 und dritten
Schwenkachse 51 verlaufende Schwenkachse relativ zu
dem ersten Ende 19 schwenken kann. In ähnlicher Weise
ist das von der Schwenkverbindung mit der dritten
Schwenkachse 51 entfernte Ende des zweiten
Armabschnitts 49 schwenkbar mit der Saugfußbasis 5
verbunden, wobei dieses Ende um eine parallel zur ers-
ten und dritten Schwenkachse 51 verlaufende vierte
Schwenkachse relativ zu der Saugfußbasis 5 schwenken
kann. Zwischen den Armabschnitten ist ein zwei Federn
53 aufweisendes Spannelement, sodass die
Armabschnitte 47, 49 zueinander hin vorgespannt sind.
Die Armabschnitte 47, 49 bilden somit eine Kniehebela-
nordnung, die eine Schwenkbewegung der Saugfußba-
sis 5 um die erste Schwenkachse 23 durch die Federn
53 unterstützt, sodass die Saugfußbasis 5 in einfacher
Weise in eine Stellung verschwenkt werden kann, in der
der Raum zwischen den Dichtlippen 9 leicht zugänglich
ist.
[0037] Ferner weist das erste Ende 19 des Halterah-
mens 17 eine Anschlaganordnung in Form zweier Bolzen
55 auf, die zwischen dem ersten 29 und dem zweiten
Schwenkarm 31 angeordnet ist und die eine Schwenk-
bewegung eines Schwenkarms 29, 31 hin zu dem ande-
ren Schwenkarm 29, 31 begrenzt. Damit begrenzen die
Bolzen 55 bei einer Kurvenfahrt der Bodenreinigungs-
maschine jeweils eine Schwenkbewegung der
Saugfußbasis 5 hin zum Kurveninneren (siehe auch Fig.
5).
[0038] Außerdem sind zwei Spannelemente 57, 57a
vorgesehen, welche die dem zweiten Ende 21 des Hal-
terahmens 17 benachbarten Enden der Schwenkarme
29, 31 mit dem ersten Ende 19 des Halterahmens 17
verbinden, sodass die Schwenkarme 29, 31 in eine Po-
sition vorgespannt werden, in der der erste und der zwei-
te Schwenkarm 29, 31 den gleichen Abstand zu der An-
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schlaganordnung in Form der Bolzen 55 haben. Somit
wird das zweite Ende 21 des Halterahmens 17 in eine
Mittelstellung vorgespannt.
[0039] In Fig. 2 und 3 sind zwei an der Bodenreini-
gungsmaschine befestigte Anschlagelemente (69, 69a)
gezeigt, die jeweils die elastische Verformung eines der
beiden Schwenkarme (29, 31) begrenzen sollen. Die An-
schlagelemente (69, 69a) sind an der Bodenreinigungs-
maschine so befestigt, dass die Saugfußbasis (5), ins-
besondere deren zwei Anschlagflächen (67, 67a), bei
einer noch tolerierten Auslenkung bzw. Verformung des
ersten (29) bzw. zweiten Schwenkarms (31) an dem je-
weiligen Anschlagelement (69, 69a) anliegt. Die An-
schlagelemente (69, 69a) sind mit einem elastischen Ma-
terial bzw. Polyurethan ausgebildet, um eine Beschädi-
gung der Anschlagflächen (67, 67a) zu begegnen. Wenn
das zweite Ende 21 des Halterahmens bzw. die Saug-
fußbasis 5 sich infolge der ausgeübten Kraft deutlich
nach links bewegt, siehe Fig. 3, wobei der zweite
Schwenkarm 31 sich biegt und der erste Schwenkarm
29 im Uhrzeigersinn um die erste Schwenkarmachse 35
schwenkt, dann kann die Anschlagfläche 67 an dem An-
schlagelement 69 anliegen und einer weiteren Verfor-
mung des zweiten Schwenkarms 31 begegnen.
[0040] Wie insbesondere aus den Fig. 3 und 4 hervor-
geht, weisen der erste und der zweite Schwenkarm 29,
31 ein Federblechpaket 59, 59a sowie ein erstes Arme-
lement 61, 61a und ein zweites Armelement 63, 63a auf,
wobei das erste Armelement 61, 61a jeweils schwenkbar
um die erste bzw. zweite Schwenkarmachse 35, 37 an
die das erste Ende 19 des Halterahmens 17 bildenden
Welle 27 angelenkt ist. Die zweiten Armelemente 63, 63a
sind um die dritte bzw. vierte Schwenkachse 39, 41
schwenkbar an die das zweite Ende 21 des Halterah-
mens bildende Welle 25 angelenkt. Das zu dem zweiten
Ende 21 des Halterahmens 17 weisende Ende des ers-
ten Armelements 61, 61a und das zu dem ersten Ende
19 des Halterahmens 17 weisende Ende des zweiten
Armelements 63, 63a liegen jeweils einander gegenüber.
Die einander gegenüberliegenden Enden bilden hier also
einen Stumpfstoß.
[0041] Ferner ist in den Fig. 3 und 4 zu erkennen, dass
bei beiden Schwenkarmen 29, 31 sich das Federblech-
paket 59, 59a in einer parallel zu den Schwenkarmach-
sen erstreckenden Ebene erstreckt und das zu dem ers-
ten Ende 19 des Halterahmens 17 weisende Ende des
Federblechpaktes 59, 59a an dem ersten Armelement
61, 61a befestigt ist. Das zu dem zweiten Ende 21 des
Halterahmens 17 weisende Ende der Federblechpakete
59, 59a ist außerdem jeweils an dem zweiten Armele-
ment 63, 63a befestigt, und die Federblechpakete 59,
59a sind auf den einander zugewandten Seiten der Ar-
melemente 61, 61a, 63, 63a des ersten 29 und zweiten
Schwenkarms 31 angebracht.
[0042] Schließlich weisen die Schwenkarme 29, 31
Stützelemente 65, 65a auf, die an dem zweiten Armele-
ment 63, 63a befestigt sind und sich über den Stoß zwi-
schen den Armelementen hinweg erstrecken, so sie an

dem ersten Armelement 61, 61a anliegen. Dabei sind die
Stützelemente 65, 65a auf den Seiten der Armelemente
61, 61a, 63, 63a angebracht, die voneinander weg wei-
sen, und die Stützelemente 65, 65a sind starr ausgebil-
det.
[0043] Durch diesen Aufbau wird realisiert, dass einer
der Schwenkarme 29, 31 bei einer Kraft, die zumindest
eine Komponente aufweist, die parallel zu der ersten
Schwenkachse 23 verläuft, nur dann elastisch verformt
werden kann, wenn diese Komponente hin zu dem je-
weils anderen Schwenkarm 29, 31 gerichtet ist. In die-
sem Fall wird das Federblechpaket 59, 59a verbogen.
Wenn die Kraft nicht mehr ausgeübt wird, kehrt das Fe-
derblechpaket 59, 59a in seine Ausgangsstellung zu-
rück.
[0044] Wenn die Kraft auf den einen Schwenkarm 29,
31 jedoch weg von dem anderen Schwenkarm 29, 31
gerichtet ist, verhindert das Stützelement 65, 65a ein Ver-
biegen des Federblechpakets 59, 59a, da das Stützele-
ment 65, 65a an beiden Armelementen 61, 61a, 63, 63a
zur Anlage kommt. Zudem kann das Stützelement 65,
65a bei einer in Fahrtrichtung gesehen von hinten auf
das zweite Ende 21 des Halterahmens 17 ausgeübten
Kraft, das Zusammenwirken des ersten 61, 61a und
zweiten Armelements 63, 63a im Stumpfstoß zum Schutz
des Federblechs 59, 59a desselben Schwenkarms 29,
31 unterstützen.
[0045] Da ferner zwischen den Armelementen 61, 61a,
63, 63a eines Schwenkarms 29, 31 ein Stumpfstoß aus-
gebildet ist, wird eine Kraft, die parallel zur Fahrtrichtung
vom zweiten Ende 21 des Halterahmens 17 auf das erste
Ende 19 ausgeübt wird, von den Armelementen 61, 61a,
63, 63a aufgenommen, und es besteht nicht die Gefahr,
dass die Federblechpakete 59, 59a verformt und beschä-
digt werden.
[0046] Bei Kurvenfahrten ermöglicht der Aufbau ge-
mäß dem Ausführungsbeispiel das in Fig. 5 gezeigte Ver-
halten. Wenn die Bodenreinigungsmaschine 1 mit dem
Ausführungsbeispiel einer Saugfußanordnung 3 ausge-
hend von einer Geradeausfahrt, wie in Fig. 5 a) gezeigt,
zu einer Kurvenfahrt in eine Linkskurve (Fig. 5 b) über-
geht, schwenkt die Saugfußanordnung 3 nach links, und
zwar bis der kurvenäußere Schwenkarm 31 zur Anlage
mit dem Bolzen 55 der Anschlaganordnung kommt. In
dieser Stellung ist sichergestellt, dass sich das kurven-
äußere Ende der Dichtlippen der Saugfußanordnung 3
noch soweit nach außen erstreckt, dass an der kurven-
äußeren Seite von der Reinigungseinrichtung der Bo-
denreinigungsmaschine 1 aufgebrachte Reinigungsflüs-
sigkeit erfasst und abgesaugt wird.
[0047] Wenn das kurvenäußere Ende des
Saugfußkörpers 7 bei dieser Kurvenfahrt in einer Links-
kurve jedoch mit einem Hindernis wie beispielsweise ei-
ner Wand in Kontakt kommt, kann die Saugfußanord-
nung weiter zum Kurveninneren hin ausweichen, indem
der kurvenäußere Schwenkarm 31 bzw. dessen Feder-
bleckpaket 59 um den Bolzen 55 elastisch verformt bzw.
gebogen wird, während der kurveninnere Schwenkarm
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29 weiter nach innen schwenkt (siehe Fig. 5 c)). Diese
elastische Verformung geschieht aufgrund einer Kraft,
die entlang der ersten Schwenkachse 23 hin zu dem kur-
veninneren Schwenkarm 29 gerichtet ist, und erfolgt
durch Verbiegen des Federblechpakets 59a. Eine elas-
tische Verformung des ersten Schwenkarms 29 kann
schon aufgrund des daran vorgesehenen Stützelements
65 nicht erfolgen. Dabei kann der Abstand zwischen der
ersten 35 und dritten Schwenkarmachse 39 sich bei elas-
tischer Verformung des ersten Schwenkarms 29 verrin-
gern, sodass die Saugfußbasis 5 hin zum ersten Ende
19 des Halterahmens 17 gezogen werden kann. In ähn-
licher Weise kann der Abstand zwischen der zweiten 37
und vierten Schwenkarmachse 41 sich bei elastischer
Verformung des zweiten Schwenkarms 31 verringern.
[0048] Wenn das Hindernis nicht mehr an dem Saug-
fußkörper anliegt, bewegen sich die Schwenkarme 29,
31 aufgrund der Elastizität des Federblechpakets 59a
zurück in die in Fig. 5 b) gezeigte Stellung.
[0049] Damit ermöglicht das Ausführungsbeispiel ei-
ner erfindungsgemäßen Saugfußanordnung in einfacher
Weise, dass diese bei Kurvenfahrten im Falle einer Kol-
lision weiter in Richtung des Kurveninneren ausweichen
kann, als dies der Fall sein darf, um eine Überdeckung
mit dem mit Reinigungsflüssigkeit beaufschlagten Be-
reich zu erreichen.
[0050] Fig. 6 zeigt schematisch ein zweites Ausfüh-
rungsbeispiel. Der erste Schwenkarm 29 weist einen ers-
ten 71 und einen zweiten Teilarm 73 auf. Der erste Tei-
larm 71 ist um die erste Schwenkarmachse 35 schwenk-
bar mit dem ersten Ende 19 des Halterahmens verbun-
den. Der zweite Teilarm 73 ist sowohl mit dem ersten
Teilarm 71 um die fünfte Schwenkarmachse 75 als auch
mit dem zweiten Ende 21 des Halterahmens um die dritte
Schwenkarmachse 39 schwenkbar verbunden Die Tei-
larme 71, 73 können stabförmig oder plattenförmig aus-
gebildet und durch ein Scharnier schwenkbar miteinan-
der verbunden sein. Der erste Schwenkarm 29 weist ein
Federelement 81 sowie ein Anschlagelement 79 auf, wel-
che die Teilarme 71, 73 ohne die auf das zweite Ende
21 des Halterahmens entlang der ersten Schwenkachse
23 ausgeübte Kraft in die dargestellte Streckstellung
drängen. Das Federelement 81 ist als Zugfeder ausge-
bildet.
[0051] Der zweite Schwenkarm 31 weist ebenfalls ei-
nen ersten 71a, einen zweiten Teilarm 73a, ein als Zug-
feder ausgebildetes Federelement 81a sowie ein An-
schlagelement 79a auf. Der erste Teilarm 71a ist um die
zweite Schwenkarmachse 37 schwenkbar mit dem ers-
ten Ende 19 des Halterahmens verbunden. Der zweite
Teilarm 73a ist sowohl mit dem ersten Teilarm 71a um
die sechste Schwenkarmachse 77 schwenkbar als auch
mit dem zweiten Ende 21 des Halterahmens um die vierte
Schwenkarmachse 41 schwenkbar verbunden. Die Tei-
larme 71a, 73a können stabförmig oder plattenförmig
ausgebildet und durch ein Scharnier schwenkbar mitein-
ander verbunden sein. Das Federelement 81a und das
Anschlagelement 79a drängen die Teilarme 71a, 73a oh-

ne die auf das zweite Ende 21 des Halterahmens entlang
der ersten Schwenkachse 23 ausgeübte Kraft in die in
Fig. 3 dargestellte Streckstellung.
[0052] Der Abstand zwischen der ersten 35 und zwei-
ten Schwenkarmachse 37 ist kleiner als der Abstand zwi-
schen der dritten 39 und vierten Schwenkarmachse 41.
Damit kann beim Ausweichen der Saugfußbasis 5 deren
Winkelstellung bezüglich der Bodenreinigungsmaschine
geändert bzw. gesteuert werden.
[0053] Wenn bei dem zweiten Ausführungsbeispiel die
Kraft nach rechts entlang der ersten Schwenkachse 23
auf das zweite Ende 21 des Halterahmens ausgeübt ist,
siehe Fig. 6, dann schwenkt der zweite Schwenkarm 31
entgegen dem Uhrzeigersinn um die zweite Schwen-
karmachse 37. Insbesondere wenn der erste Schwen-
karm 29 einen in Fig. 6 nicht dargestellten Bolzen der
Anschlaganordnung erreicht, dann schwenkt der zweite
Teilarm 73 um die fünfte Schwenkarmachse 75, wobei
das Federelement 81 sich elastisch dehnt. Wenn die
Kraft wieder nachlässt, dann kann das Federelement 81
den ersten Schwenkarm 29 zurück in Richtung der
Streckstellung drängen.
[0054] Bei einer nach links entlang der ersten
Schwenkachse 23 auf das zweite Ende 21 des Halterah-
mens ausgeübten Kraft, siehe Fig. 6, schwenkt der erste
Schwenkarm 29 im Uhrzeigersinn um die erste Schwen-
karmachse 35. Insbesondere wenn der zweite Schwen-
karm 31 einen in Fig. 6 nicht dargestellten Bolzen der
Anschlaganordnung erreicht, dann schwenkt der zweite
Teilarm 73a des zweiten Schwenkarms 31 um die sechs-
te Schwenkarmachse 77, wobei das Federelement 81a
sich elastisch dehnt. Wenn die Kraft wieder nachlässt,
dann kann das Federelement 81a den zweiten Schwen-
karm 31 zurück in Richtung der Streckstellung drängen.
[0055] Bei den beschriebenen elastischen Verformun-
gen der Schwenkarme 29, 31 werden das zweite Ende
21 des Halterahmens bzw. die Saugfußbasis 5 auch in
Richtung des ersten Endes 19 des Halterahmens gezo-
gen. Damit können die Saugfußbasis bzw. deren Dicht-
lippen besser gegen Beschädigungen geschützt werden.

Bezugszeichen

[0056]

1 Bodenreinigungsmaschine
3 Saugfußanordnung
5 Saugfußbasis
7 Saugfußkörper
9 hintere Dichtlippe
11 Lenkrolle
13 Vorsprung
15 Schwenkgelenk
17 Halterahmen
19 erstes Ende des Halterahmens
21 zweites Ende des Halterahmens
23 erste Schwenkachse
25 Welle des zweiten Endes des Halterahmens
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27 Welle des ersten Endes des Halterahmens
29 erster Schwenkarm
31 zweiter Schwenkarm
33 zweite Schwenkachse
35 erste Schwenkarmachse
37 zweite Schwenkarmachse
39 dritte Schwenkarmachse
41 vierte Schwenkarmachse
45 Betätigungsarm
47 erster Armabschnitt des Betätigungsarms
49 zweiter Armabschnitt des Betätigungsarms
51 dritte Schwenkachse des Betätigungsarms
53 Feder
55 Bolzen, Anschlaganordnung
57, 57a Spannelement
59, 59a Federblechpaket, Federblech
61, 61a erstes Armelement
63, 63a zweites Armelement
65, 65a Stützelement
67, 67a Anschlagfläche der Saugfußbasis
69, 69a Anschlagelement der Bodenreinigungsma-

schine
71, 71a erster Teilarm
73 73a zweiter Teilarm
75 fünfte Schwenkarmachse
77 sechste Schwenkarmachse
79, 79a Anschlageinrichtung
81, 81a Federelement

Patentansprüche

1. Saugfußanordnung (3) für eine Bodenreinigungs-
maschine (1), die aufgebaut ist, um über eine zu rei-
nigende Bodenfläche (B) bewegt zu werden,
mit einer Saugfußbasis (5), von der sich eine vordere
und eine hintere Dichtlippe (9) beabstandet zuein-
ander wegerstrecken, wobei die von der
Saugfußbasis (5) entfernten Kanten der vorderen
und der hinteren Dichtlippe (9) in einer Anlageebene
verlaufen, und
mit einem Halterahmen (17), der ein erstes Ende
(19) und ein gegenüberliegendes zweites Ende (21)
aufweist, wobei das erste Ende (19) ausgestaltet ist,
an einem Maschinenrahmen der Bodenreinigungs-
maschine (1) angebracht zu werden und wobei das
zweite Ende (21) mit der Saugfußbasis (5) verbun-
den ist,
wobei der Halterahmen (17) ausgestaltet ist, dass
die Saugfußbasis (5) um eine erste Schwenkachse
(23) gegenüber dem ersten Ende (19) schwenkbar
ist, wobei die erste Schwenkachse (23) parallel zur
Anlageebene (A) verläuft,
wobei der Halterahmen (17) einen ersten Schwen-
karm (29) aufweist, der das erste Ende (19) des Hal-
terahmens (17) mit dessen zweitem Ende (21) ver-
bindet und der um eine erste Schwenkarmachse (35)
schwenkbar mit dem ersten Ende (19) des Halterah-

mens (17) verbunden ist, die quer zu der ersten
Schwenkachse (23) verläuft,
dadurch gekennzeichnet, dass der erste Schwen-
karm (29) ausgestaltet und angeordnet ist, sich einer
entlang der ersten Schwenkachse (23) auf das zwei-
te Ende (21) des Halterahmens (17) mit einer ersten
Orientierung ausgeübten Kraft folgend elastisch zu
verformen.

2. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 1, wobei der
Halterahmen (17) einen zweiten Schwenkarm (31)
aufweist, der das erste Ende (19) des Halterahmens
(17) mit dessen zweitem Ende (21) verbindet und
um eine zweite Schwenkarmachse (37) schwenkbar
mit dem ersten Ende (19) verbunden ist, die parallel
zu der ersten Schwenkarmachse (35) verläuft, wobei
der erste Schwenkarm (29) und der zweite Schwen-
karm (31) sich in einer gemeinsamen Ebene erstre-
cken und wobei der zweite Schwenkarm (31) aus-
gestaltet und angeordnet ist, sich einer entlang der
ersten Schwenkachse (23) auf das zweite Ende (21)
des Halterahmens (17) mit einer zu der ersten Ori-
entierung entgegengesetzten Orientierung ausge-
übten Kraft folgend elastisch zu verformen.

3. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 2, wobei der
erste Schwenkarm (29) um eine dritte Schwenkarm-
achse (39) schwenkbar mit dem zweiten Ende (21)
des Halterahmens (17) verbunden ist, wobei der
zweite Schwenkarm (31) um eine vierte Schwen-
karmachse (41) schwenkbar mit dem zweiten Ende
(21) des Halterahmens (17) verbunden ist und wobei
die erste (35), die zweite (37), die dritte (39) und die
vierte Schwenkarmachse (41) parallel zueinander
verlaufen.

4. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 3, wobei der
Abstand zwischen der dritten (39) und vierten
Schwenkarmachse (41) größer ist als der Abstand
zwischen der ersten (35) und zweiten Schwenkarm-
achse (37).

5. Saugfußanordnung (3) nach einem der Ansprüche
2 bis 4, wobei der erste (29) und der zweite Schwen-
karm (31) jeweils ein Federblech (59, 59a) aufwei-
sen, das sich in einer Ebene erstreckt, die parallel
zu der zweiten Schwenkarmachse (35) verläuft.

6. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 5, wobei so-
wohl der erste (29) als auch der zweite Schwenkarm
(31) ein erstes Armelement (61, 61a) und ein zweites
Armelement (63, 63a) aufweisen, wobei das erste
Armelement (61, 61a) schwenkbar an dem ersten
Ende (19) des Halterahmens (17) angelenkt ist und
das zweite Armelement (63, 63a) schwenkbar an
dem zweiten Ende (21) angelenkt ist, wobei das zu
dem zweite Ende (21) des Halterahmens (17) wei-
sende Ende des ersten Armelements (61, 61a) und
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das zu dem ersten Ende (19) des Halterahmens (17)
weisende Ende des zweiten Armelements (63, 63a)
einander gegenüber liegen, wobei das zu dem ers-
ten Ende (19) des Halterahmens (17) weisende En-
de des Federblechs (59, 59a) an dem ersten Arme-
lement (61, 61a) befestigt ist und das zu dem zweiten
Ende (21) des Halterahmens (17) weisende Ende
des Federblechs (59, 59a) an dem zweiten Armele-
ment (63, 63a) befestigt ist und wobei die Federble-
che (59, 59a) auf den einander zugewandten Seiten
der Armelemente (61, 61a, 63, 63a) des ersten (29)
und zweiten Schwenkarms (31) angebracht sind.

7. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 6, wobei so-
wohl der erste (29) als auch der zweite Schwenkarm
(31) ein Stützelement (65, 65a) aufweisen, das an
einem aus dem ersten (61, 61a) und dem zweiten
Armelement (63, 63a) befestigt ist und an dem an-
deren aus dem ersten (61, 61a) und dem zweiten
Armelement (63, 63a) anliegt, und wobei die Stütz-
elemente (65, 65a) auf den Seiten der Armelemente
(61, 61a, 63, 63a) angebracht sind, die voneinander
weg weisen.

8. Saugfußanordnung (3) nach den Ansprüchen 2 bis
4,
wobei der erste Schwenkarm (29) einen ersten Tei-
larm (71) aufweist, der um die erste Schwenkarm-
achse (35) schwenkbar mit dem ersten Ende (19)
des Halterahmens (17) verbunden ist, einen zweiten
Teilarm (73), der um die dritte Schwenkarmachse
(39) schwenkbar mit dem zweiten Ende (21) des Hal-
terahmens (17) verbunden ist und der um eine fünfte
Schwenkarmachse (75), die parallel zur ersten
Schwenkarmachse (35) ist, mit dem ersten Teilarm
(71) schwenkbar verbunden ist, und ein Federele-
ment (81), das mit den Teilarmen (71, 73) verbunden
und ausgestaltet ist, sich der entlang der ersten
Schwenkachse (23) auf das zweite Ende (21) des
Halterahmens (17) mit der ersten Orientierung aus-
geübten Kraft folgend elastisch zu verformen,
wobei der zweite Schwenkarm (31) einen ersten Tei-
larm (71a) aufweist, der um die zweite Schwenkarm-
achse (37) schwenkbar mit dem ersten Ende (19)
des Halterahmens (17) verbunden ist, einen zweiten
Teilarm (73a), der um die vierte Schwenkarmachse
(41) schwenkbar mit dem zweiten Ende (21) des Hal-
terahmens (17) verbunden ist und der um eine
sechste Schwenkarmachse (77), die parallel zur ers-
ten Schwenkarmachse (35) ist, mit dem ersten Tei-
larm (71a) schwenkbar verbunden ist, und ein Fe-
derelement (81a), das mit den Teilarmen (71a, 73a)
verbunden und ausgestaltet ist, sich der entlang der
ersten Schwenkachse (23) auf das zweite Ende (21)
des Halterahmens (17) entgegengesetzt zur ersten
Orientierung ausgeübten Kraft folgend elastisch zu
verformen.

9. Saugfußanordnung (3) nach einem der Ansprüche
2 bis 8, wobei das erste Ende (19) des Halterahmens
(17) eine Anschlaganordnung (55) aufweist, die zwi-
schen dem ersten (29) und dem zweiten Schwen-
karm (31) angeordnet ist und die eine Schwenkbe-
wegung eines Schwenkarms hin zu dem anderen
Schwenkarm begrenzt.

10. Saugfußanordnung (3) nach Anspruch 8 oder 9, wo-
bei das erste Ende (19) des Halterahmens (17) ein
Spannelement (57, 57a) aufweist, das das erste En-
de (19) des Halterahmens (17) mit dessen zweitem
Ende (21) derart verbindet, dass der erste und der
zweite Schwenkarm (29, 31) in eine Stellung ge-
spannt werden, in der sie den gleichen Abstand zu
der Anschlaganordnung (55) haben.

11. Saugfußanordnung (3) nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, wobei ein Betätigungsarm (45)
vorgesehen ist, mit dem die Saugfußanordnung (3)
durch Schwenken der Saugfußbasis (5) um die erste
Schwenkachse (23) aus einem Arbeitszustand um-
kehrbar in einen Reinigungszustand überführt wer-
den kann.

12. Bodenreinigungsmaschine (1) mit einem Maschi-
nenrahmen, an dem ein Fahrwerk zum Bewegen der
Bodenreinigungsmaschine (1) über eine zu reinigen-
de Bodenfläche sowie eine Reinigungseinrichtung
zum Eingriff mit der Bodenfläche angebracht sind,
und mit einer Saugfußanordnung (3) nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, wobei das erste Ende
(19) des Halterahmens (17) an dem Maschinenrah-
men angebracht ist.

13. Bodenreinigungsmaschine (1) nach Anspruch 12,
mit einem Anschlagelement (69), das ausgestaltet
und an dem Maschinenrahmen angeordnet ist, eine
Verlagerung des zweiten Endes (21) des Halterah-
mens (17) infolge der entlang der ersten Schwenk-
achse (23) mit der ersten Orientierung ausgeübten
Kraft zu begrenzen.

17 18 



EP 3 412 194 A1

11



EP 3 412 194 A1

12



EP 3 412 194 A1

13



EP 3 412 194 A1

14



EP 3 412 194 A1

15



EP 3 412 194 A1

16



EP 3 412 194 A1

17

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



EP 3 412 194 A1

18

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55


	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

