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(54) SAUGFUSS MIT ZUSATZANDRUCK

(57) Dargestellt und beschrieben ist eine Bodenrei-
nigungsmaschine mit einem Maschinenrahmen, an dem
ein Fahrwerk angebracht ist, mit einem Saugfuß, an dem
ein zu der zu reinigenden Bodenfläche offener Saugraum
ausgebildet ist, mit einer Haltearmanordnung, die um ei-
ne horizontale Schwenkachse schwenkbar am Maschi-
nenrahmen gehaltert ist, wobei der Saugfuß beabstandet
von der Schwenkachse an der Haltearmanordnung an-
gebracht ist, sodass die vertikale Position des Saugfußes
relativ zu der zu reinigenden Bodenfläche zwischen einer
ausgehobenen Stellung und einer abgesenkten Stellung
verstellbar ist, mit einem Linearaktuator, der ein erstes
Kopplungsende und ein zweites Kopplungsende auf-
weist, wobei der Abstand des ersten Kopplungsendes

relativ zu dem zweiten Kopplungsende entlang einer Ver-
stellachse verstellbar ist, wobei das erste Kopplungsen-
de mit der Haltearmanordnung verbunden ist, wobei
durch Verstellen des Abstandes der Kopplungselemente
der Saugfuß zwischen der abgesenkten und ausgeho-
benen Stellung verfahren wird, wobei das zweite Kopp-
lungsende parallel zur Verstellachse verschiebbar am
Maschinenrahmen gehaltert ist und wobei ein Vorspan-
nelement vorgesehen ist, das mit dem zweiten Kopp-
lungsende derart gekoppelt ist, dass es den Linearaktu-
ator in die Richtung entlang der Verstellachse vorspannt,
in die das erste Kopplungsende zum Absenken des
Saugfußes auf die zu reinigende Bodenfläche verfahren
wird.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Boden-
reinigungsmaschine mit einem Maschinenrahmen, an
dem ein Fahrwerk angebracht ist, um die Bodenreini-
gungsmaschine über eine zu reinigende Bodenfläche zu
bewegen, mit einem Saugfuß, an dem ein zu der zu rei-
nigenden Bodenfläche offener Saugraum ausgebildet
ist, der mit einer Unterdruckquelle der Bodenreinigungs-
maschine verbunden ist, mit einer Haltearmanordnung,
die um eine horizontale Schwenkachse schwenkbar am
Maschinenrahmen gehaltert ist, wobei der Saugfuß be-
abstandet von der Schwenkachse an der Haltearman-
ordnung angebracht ist, sodass die vertikale Position des
Saugfußes relativ zu der zu reinigenden Bodenfläche
zwischen einer ausgehobenen Stellung, in der der Saug-
fuß von der zu reinigenden Bodenfläche beabstandet ist,
und einer abgesenkten Stellung verstellbar ist, in der
Saugfuß an der zu reinigenden Bodenfläche anliegt.
[0002] Herkömmliche Bodenreinigungsmaschinen
und insbesondere Scheuersaugmaschinen weisen am
Maschinenrahmen ein Fahrwerk zum Bewegen der Bo-
denreinigungsmaschine über eine zu reinigende Boden-
fläche auf, und an dem Maschinenrahmen ist eine Rei-
nigungseinrichtung vorgesehen, die mit der zu reinigen-
den Bodenfläche eingreifen kann und dabei Reinigungs-
flüssigkeit auf die Bodenfläche aufbringt.
[0003] Ferner weisen derartige Bodenreinigungsma-
schinen einen sogenannten Saugfuß auf, der in Fahrt-
richtung gesehen hinter der Reinigungseinrichtung an-
geordnet ist und der ausgestaltet ist, die aufgebrachte
Reinigungsflüssigkeit wieder von der Bodenfläche auf-
zunehmen. Dazu weist der Saugfuß vorzugsweise zwei
sich von einer Saugfußbasis im Wesentlichen parallel
zueinander erstreckende Dichtlippen auf, deren von der
Saugfußbasis entfernte Kanten in einer gemeinsamen
Auflageebene verlaufen, sodass bei Auflage des Saug-
fußes auf der Bodenfläche ein Saugraum von den Dicht-
lippen begrenzt wird. Über die Saugfußbasis wird der
Saugraum mit Hilfe einer an der Bodenreinigungsma-
schine vorgesehenen Unterdruckquelle wie einer Saug-
turbine mit Unterdruck beaufschlagt, sodass Reinigungs-
flüssigkeit aus dem Saugraum und damit von der Boden-
fläche abgesaugt werden kann.
[0004] Während des Reinigungsbetriebs ist der Saug-
fuß in der abgesenkten Stellung und damit in Kontakt mit
der zu reinigenden Bodenfläche. Im normalen Fahrbe-
trieb, wenn die Maschine von einer Einsatzstelle zur
nächsten bewegt wird, wird der Saugfuß jedoch zuvor
aus der abgesenkten Stellung in die ausgehobene Stel-
lung überführt, in der er von der Bodenfläche beabstan-
det ist, um Verschleiß an dem Saugfuß zu vermeiden.
[0005] Damit im Reinigungsbetrieb in der abgesenkten
Stellung des Saugfußes die Reinigungsflüssigkeit effek-
tiv von der zu reinigenden Bodenfläche abgesaugt wird,
ist es erforderlich, dass der Saugfuß mit hinreichender
Kraft gegen die Bodenfläche gedrückt. Hierzu ist es
grundsätzlich bekannt, den Saugfuß hinreichend schwer

auszugestalten, sodass bereits die Gewichtskraft aus-
reichend ist, um den erforderlichen Andruck zu erzeugen.
Dies ist aber mit dem Nachteil verbunden, dass die Kraft
relativ groß ist, die aufgebracht werden muss, um den
Saugfuß aus der abgesenkten Stellung in den ausgeho-
bene Stellung zu überführen. Dies führt dazu, dass die
Saugfußanordnung unhandlich zu bedienen ist.
[0006] Daher ist es die Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, eine Bodenreinigungsmaschine mit einem zwi-
schen einer abgesenkten und einer ausgehobenen Stel-
lung verfahrbaren Saugfuß bereitzustellen, bei der der
Saugfuß mit hinreichendem Andruck auf die zu reinigen-
de Bodenfläche gedrückt wird, wobei das Gewicht des
Saugfußes gering gehalten werden kann.
[0007] Diese Aufgabe wird durch eine Bodenreini-
gungsmaschine gemäß Anspruch 1 gelöst. Vorteilhafte
Weiterbildungen sind Gegenstand der abhängigen An-
sprüche.
[0008] Die erfindungsgemäße Bodenreinigungsma-
schine hat einen Maschinenrahmen, an dem ein Fahr-
werk angebracht ist, um die Bodenreinigungsmaschine
über eine zu reinigende Bodenfläche zu bewegen, sowie
einen Saugfuß, an dem ein zu der zu reinigenden Bo-
denfläche offener Saugraum ausgebildet ist, der mit einer
Unterdruckquelle der Bodenreinigungsmaschine ver-
bunden ist.
[0009] Ferner ist eine Haltearmanordnung vorgese-
hen, die um eine horizontale Schwenkachse schwenkbar
am Maschinenrahmen gehaltert ist, wobei der Saugfuß
beabstandet von der Schwenkachse an der Haltearma-
nordnung angebracht ist, sodass die vertikale Position
des Saugfußes relativ zu der zu reinigenden Bodenfläche
zwischen einer ausgehobenen Stellung, in der der Saug-
fuß von der zu reinigenden Bodenfläche beabstandet ist,
und einer abgesenkten Stellung verstellbar ist, in der
Saugfuß an der zu reinigenden Bodenfläche anliegt.
[0010] Außerdem ist ein Linearaktuator vorgesehen,
der ein erstes Kopplungsende und ein zweites Kopp-
lungsende aufweist, wobei der Abstand des ersten Kopp-
lungsendes relativ zu dem zweiten Kopplungsende ent-
lang einer Verstellachse verstellbar ist und wobei das
erste Kopplungsende mit der Haltearmanordnung ver-
bunden ist. Durch Verstellen des Abstandes der Kopp-
lungsenden kann der Saugfuß zwischen der abgesenk-
ten und ausgehobenen Stellung verfahren werden, wo-
bei das zweite Kopplungsende parallel zur Verstellachse
verschiebbar am Maschinenrahmen gehaltert ist.
[0011] Erfindungsgemäß ist das zweite Kopplungsen-
de in einer Richtung verschiebbar am Maschinenrahmen
gehaltert, die unter einem Winkel kleiner 90°, vorzugs-
weise parallel, zu der Verstellachse verläuft. Schließlich
ist ein Vorspannelement vorgesehen, das mit dem zwei-
ten Kopplungsende derart gekoppelt ist, dass es den Li-
nearaktuator in die Richtung entlang der Verstellachse
vorspannt, in die das erste Kopplungsende zum Absen-
ken des Saugfußes auf die zu reinigende Bodenfläche
verfahren wird.
[0012] Bei der erfindungsgemäßen Bodenreinigungs-
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maschine wird das zweite Kopplungsende des Linearak-
tuators, mit dessen Hilfe der Saugfuß aus der abgesenk-
ten Stellung in die ausgehobene Stellung verfahren wird,
dann mit einer Vorspannkraft beaufschlagt, wenn das
zweite Kopplungsende beim Verfahren des Linearaktu-
ators gegenüber dem Maschinenrahmen verschoben
wird. Bei dieser Verschiebebewegung, deren Richtung
entweder parallel zu der Verstellachse verläuft oder aber
zumindest unter einem Winkel kleiner 90°dazu, kann bei-
spielsweise eine Feder komprimiert werden, die dann die
Vorspannung auf das zweite Kopplungsende und damit
den Linearaktuator ausübt. Da der Linearaktuator fest
mit der Haltearmanordnung verbunden ist, wird durch die
Vorspannung der Saugfuß gegen die zu reinigenden Bo-
denfläche gedrückt.
[0013] Das Vorspannelement erzeugt also eine Kraft,
die zusätzlich zu der Gewichtskraft des Saugfußes wirkt,
sodass der Saugfuß mit einer gegenüber der Gewichts-
kraft erhöhten Kraft gegen die Bodenfläche gedrückt
wird. Damit wird sichergestellt, dass der Saugfuß in dich-
tender Weise an der zu reinigenden Bodenfläche anliegt
und eine hinreichend große Saugwirkung im Saugraum
erzielt wird, um die Reinigungsflüssigkeit von der zu rei-
nigenden Bodenfläche wieder abzusaugen.
[0014] Bei dem erfindungsgemäßen Aufbau wird ver-
mieden, dass der Saugfuß ein großes Gewicht aufweisen
muss, um die erforderliche Gesamtandruckkraft zu er-
reichen. Darüber hinaus muss der Linearaktuator nicht
kompliziert angesteuert werden, um beispielsweise über
einen Regelkreis die erforderliche Andruckkraft aufzu-
bringen. Vielmehr wird der Linearaktuator nur zwischen
den für die abgesenkte und die ausgehobene Stellung
erforderlichen Positionen verfahren. Schließlich ist es ein
weiterer Vorteil der vorliegenden Erfindung, dass die
durch das Vorspannelement erzeugte zusätzliche An-
druckkraft nur dann wirkt, wenn der Saugfuß in der ab-
gesenkten Stellung ist. Die zusätzliche Kraft wirkt nicht,
wenn der Saugfuß ausgehoben ist. Dies hat den weiteren
Vorteil, dass dann, wenn der Saugfuß in der ausgeho-
benen Stellung verschwenkt werden soll, nicht etwa ein
zusätzliches Gewicht mit verschwenkt werden muss,
was unerwünscht wäre. Gleiches gilt sinngemäß auch
für das Ausheben selbst. Wäre an dem Saugfuß zur Er-
höhung des Andrucks ein zusätzliches Gewicht ange-
bracht, müsste dieses beim Ausheben mit angehoben
werden, wodurch der entsprechende Aktuator größer
ausgelegt werden müsste, was bei der vorliegenden Er-
findung jedoch nicht erforderlich ist.
[0015] In einer bevorzugten Ausführungsform wird der
Saugraum von wenigstens einer sich hin zu der zu rei-
nigenden Bodenfläche erstreckenden elastischen Dicht-
lippe begrenzt. Eine Dichtlippe sorgt dafür, dass der Sau-
graum zuverlässig gegenüber der Bodenfläche abge-
dichtet ist und nur an den Stellen Luft in den Saugraum
strömen kann, an denen dies beispielsweise durch Öff-
nungen, auch gewünscht ist. Allerdings erfordern derar-
tige Dichtlippen eine hinreichende Andruckkraft, um die
Dichtwirkung zu erzielen, so dass gerade bei einem Auf-

bau mit Dichtlippen die erfindungsgemäße Verwendung
des Vorspannelements vorteilhaft ist.
[0016] Ferner ist es bevorzugt, wenn das zweite Kopp-
lungsende des Linearaktuators in einer Führungsschie-
ne am Maschinenrahmen geführt ist. Dies ist ein einfa-
cher Aufbau, um die bewegliche Halterung des zweiten
Kopplungsendes des Linearaktuators am Maschinen-
rahmen zu realisieren.
[0017] In einer weiteren bevorzugten Ausführungs-
form weist das Vorspannelement einen flexiblen Seilab-
schnitt auf und erstreckt sich zwischen einem ersten und
einem zweiten Ende. Das zweite Kopplungsende des Li-
nearaktuators ist in diesem Ausführungsbeispiel mit ei-
nem Führungselement verbunden, entlang dessen der
Seilabschnitt derart geführt ist, dass er gegenüber dem
zweiten Kopplungsende beweglich ist und gegenüber
dem Führungselement verschoben wird, wenn der Line-
araktuator zum Bewegen des Saugfußes von der aus-
gehobenen Stellung in die abgesenkte Stellung verfah-
ren wird. Schließlich ist das erste Ende des Vorspanne-
lements mit dem ersten Kopplungsende verbunden, und
das zweite Ende des Vorspannelements ist mit dem Ma-
schinenrahmen fest verbunden.
[0018] Bei diesem Aufbau wird erreicht, dass dann,
wenn der Linearaktuator derart verfahren wird, dass der
Saugfuß aus der ausgehobenen Stellung in die abge-
senkte Stellung bewegt wird, der Seilabschnitt gegenü-
ber dem zweiten Kopplungsende verschoben wird, da
das erste Kopplungsende, das mit der Halteanordnung
verbunden ist, verfahren wird. Bei diesem Verfahren wird
das Vorspannelement bzw. ein Federabschnitt in dem
Vorspannelement, gespannt und die dadurch bewirkte
Rückstellkraft des Federelements wirkt auf das Füh-
rungselement, so dass aufgrund des Federelements ins-
gesamt eine Kraft auf den Linearaktuator ausgeübt wird.
Diese Kraft bewirkt den zusätzlichen Andruck auch dann,
wenn der Linearaktuator die Stellung erreicht hat, in der
der Saugfuß in der abgesenkten Stellung ist.
[0019] Bevorzugt kann das Vorspannelement einen
Federabschnitt, insbesondere in Form einer Schrauben-
feder, aufweisen, der gespannt wird, wenn der Linearak-
tuator in die Stellung verfahren wird, die mit der abge-
senkten Stellung korrespondiert. Hierbei ist es beson-
ders bevorzugt, wenn der Federabschnitt an dem zwei-
ten Ende des Vorspannelements vorgesehen ist, das fest
mit dem Maschinenrahmen verbunden ist.
[0020] Um den Aufbau aus dem Linearaktuator einer-
seits und dem Vorspannelement andererseits platzspa-
rend und gleichzeitig effizient auszugestalten, ist es be-
sonders bevorzugt, wenn das Vorspannelement aus
dem Seilabschnitt und dem Federabschnitt in einer Ebe-
ne verläuft, in der auch die Verstellachse verläuft bzw.
zu der die Verstellachse parallel ist.
[0021] In einer zu dem Aufbau mit dem Seilabschnitt
alternativen Ausführungsform kann ein Federelement
vorgesehen sein, gegenüber dem sich das zweite Kopp-
lungsende des Linearaktuators dann abstützt, wenn der
Linearaktuator in die Stellung verfahren ist, die mit der
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abgesenkten Stellung korrespondiert. Dann übt das Fe-
derelement eine Kraft auf das zweite Kopplungsende
aus, die wiederum dafür sorgt, dass eine Andruckkraft
auf den Saugfuß ausgeübt wird. In weiter bevorzugter
Weise kann das zweite Kopplungsende in der ausgeho-
benen Stellung beabstandet von dem freien Ende des
Federelements sein. Letzteres verhindert, dass bei ei-
nem weiteren Ausheben von Hand die Wirkung der Feder
mit überwunden werden muss.
[0022] In einer weiteren alternativen Ausführungsform
kann ein Federelement vorgesehen sein, über das das
zweite Kopplungsende des Linearaktuators mit dem Ma-
schinenrahmen verbunden ist. Auch bei dieser Ausfüh-
rungsform wird erreicht, dass in der abgesenkten Stel-
lung eine zusätzliche Kraft auf das zweite Kopplungsen-
de des Linearaktuators ausgeübt wird, die wiederum eine
erhöhte Andruckkraft für den Saugfuß bewirkt. Dabei
kann in weiter bevorzugter Weise die Verbindung des
ersten Endes des Federelements mit dem zweiten Kopp-
lungsende und/oder die Verbindung zwischen dem zwei-
ten Ende des Federelements und dem Maschinenrah-
men mit Spiel versehen sein. Dies ermöglicht wiederum,
den Saugfuß aus der ausgehobenen Stellung weiter aus-
zuheben, ohne gegen die Federkraft arbeiten zu müssen.
[0023] Bei der erfindungsgemäßen Bodenreinigungs-
maschine kann der Linearaktuator als ein Hydraulikzy-
linder, ein Linearmotor oder Pneumatikzylinder ausge-
staltet sein.
[0024] Im Folgenden wird die vorliegende Erfindung
anhand einer lediglich bevorzugte Ausführungsformen
zeigenden Zeichnung beschrieben, wobei

Fig. 1 eine Seitenansicht eines Ausfüh-
rungsbeispiels einer erfindungsgemä-
ßen Bodenreinigungsmaschine ist,

Fig. 2 eine perspektivische Darstellung des
Saugfußes des Ausführungsbeispiels
aus Fig. 1 ist,

Fig. 3 eine perspektivische Darstellung Li-
nearaktuators und des Vorspannele-
ments des Ausführungsbeispiels aus
Fig. 1 ist,

Fig. 4 und 5 schematische Darstellungen des Auf-
baus zur Halterung des Saugfußes
des Ausführungsbeispiels aus Fig. 1
in der abgesenkten und ausgehobe-
nen Stellung sind,

Fig. 6 und 7 schematische Darstellungen des Auf-
baus zur Halterung des Saugfußes ei-
nes zweiten Ausführungsbeispiels in
der abgesenkten und ausgehobenen
Stellung sind,

Fig. 8 und 9 schematische Darstellungen des Auf-

baus zur Halterung des Saugfußes ei-
nes dritten Ausführungsbeispiels in
der abgesenkten und ausgehobenen
Stellung sind und

Fig. 10 und 11 schematische Darstellungen des Auf-
baus zur Halterung des Saugfußes ei-
nes vierten Ausführungsbeispiels in
der abgesenkten und ausgehobenen
Stellung sind.

[0025] Figur 1 zeigt eine Seitenansicht eines ersten
Ausführungsbeispiels einer erfindungsgemäßen Boden-
reinigungsmaschine 1, die einen Maschinenrahmen 3
aufweist, an dem ein aus einem Vorderrad 5 und zwei
Hinterrädern 7 gebildetes Fahrwerk vorgesehen ist, wo-
bei das Vorderrad 5 lenkbar ist und mit einem Antrieb
ausgestattet ist. Mithilfe des Fahrwerks aus den Rädern
5, 7 kann die Bodenreinigungsmaschine 1 über eine zu
reinigende Bodenfläche 9 bewegt werden.
[0026] Die Bodenreinigungsmaschine 1 weist ein Rei-
nigungsaggregat 11 auf, das abgesenkt und damit mit
der zu reinigenden Bodenfläche 9 in Eingriff gebracht
werden kann. Das Reinigungsaggregrat 11 ist zwischen
dem Vorderrad 5 und den Hinterrädern 7 angeordnet.
Derartige Reinigungsaggregate 11 sind hinlänglich aus
dem Stand der Technik bekannt, sodass es hierzu keiner
weiteren Erläuterungen bedarf. Das Reinigungsaggre-
gat 11 ist so ausgestaltet, dass Reinigungsflüssigkeit auf
die zu reinigende Bodenfläche 9 aufgebracht werden
kann, wobei darüber hinaus Bürsten vorgesehen sind,
die mit der Bodenfläche 9 eingreifen können, wenn das
Reinigungsaggregat 11 abgesenkt ist. Anstellen von
Bürsten können aber auch Pads oder andere Eingriffse-
lemente an dem Reinigungsaggregat vorgesehen sein.
[0027] Im vorliegenden Ausführungsbeispiel ist die Bo-
denreinigungsmaschine 1 als Aufsitzmaschine ausge-
staltet, bei der ein Benutzer auf einem an dem Maschi-
nenrahmen 3 angebrachten Sitz 13 sitzt und die Maschi-
ne steuert. Die vorliegende Erfindung ist aber nicht auf
derartige Aufsitzmaschinen beschränkt, sondern kann
auch bei handgeführten Bodenreinigungsmaschinen zur
Anwendung kommen.
[0028] Entgegen der Fahrtrichtung gesehen hinter den
Hinterrädern 7 ist eine Saugfußanordnung 15 an dem
Maschinenrahmen 3 angebracht, wobei die Saugfußan-
ordnung 15 in Figur 2 in einer perspektivischen Darstel-
lung gezeigt ist.
[0029] Die Saugfußanordnung 15 weist den eigentli-
chen Saufuß 17 auf, der eine Saugfußbasis 19 umfasst,
von der sich eine hintere Dichtlippe 21 nach unten weg
erstreckt. Darüber hinaus ist eine vordere Dichtlippe vor-
gesehen, die im Wesentlichen parallel zu der hinteren
Dichtlippe 21 verläuft, sodass dann, wenn die nach unten
weisenden Enden der Dichtlippen 21 auf der zu reinigen-
den Bodenfläche 9 aufliegen, zwischen diesen ein Sau-
graum gebildet wird. Der zu der zu reinigenden Boden-
fläche 9 hin offen ist. Der Saugraum ist über einen an
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der Saugfußbasis 19 vorgesehenen Anschluss 23 und
einen Schlauch 25 mit einer in der Bodenreinigungsma-
schine 1 vorgesehenen und nicht im Detail dargestellten
Unterdruckquelle verbunden. Mithilfe der Unterdruck-
quelle kann Reinigungsflüssigkeit, die mithilfe des Rei-
nigungsaggregats 11 auf die zu reinigende Bodenfläche
9 aufgetragen worden ist, aus dem Saugraum am Saug-
fuß 17 abgesaugt werden. Dazu ist es jedoch erforder-
lich, dass der Saugfuß 17 auf die zu reinigende Boden-
fläche 9 abgesenkt ist.
[0030] Zu diesem Zweck kann der Saugfuß 17 zwi-
schen einer in Figur 1 dargestellten abgesenkten Stel-
lung, in der die Dichtlippen 21 auf der zu reinigenden
Bodenfläche 9 aufliegen, und einer ausgehobenen Stel-
lung um eine horizontale Achse 27 verschwenkt werden,
wobei in der ausgehobenen Stellung die Dichtlippen 21
von der zu reinigenden Bodenfläche 9 beabstandet sind.
Die Saugfußanordnung 15 weist dazu eine Haltearman-
ordnung auf, die zum einen zwischen der horizontalen
Achse 27 und dem Saugfuß 17 verlaufende Haltearme
29 umfasst, deren eine Enden um die horizontale Achse
27 schwenkbar mit dem Maschinenrahmen 3 verbunden
sind, während die anderen Enden an dem Saugfuß 17
fest angelenkt sind. Darüber hinaus weist die Halterar-
manordnung einen Betätigungsarm 31 auf, der fest mit
den Haltearmen 29 verbunden ist und sich weg von der
horizontalen Achse 27 nach oben erstreckt. Das von der
horizontalen Achse 27 entfernte Ende des Betätigungs-
arms 31 ist mit einem ersten Kopplungsende 33 eines
Linearaktuators 35 verbunden, der darüber hinaus ein
zweites Kopplungsende 37 aufweist, das verschiebbar
in den Maschinenrahmen 3 in einer gradlinigen Füh-
rungsschiene 39 aufgenommen ist. Der Linearaktuator
35 ist derart ausgestaltet, dass der Abstand zwischen
dem ersten Kopplungsende 33 und dem zweiten Kopp-
lungsende 37 entlang einer zwischen diesen verlaufen-
den Verstellachse 41 verstellt werden kann. In diesem
Ausführungsbeispiel verläuft die Führungsschiene 39
parallel zu der Verstellachse 41. Es ist aber auch denk-
bar, dass die Verstellachse und die Führungsschiene ei-
nen Winkel kleiner 90° einschließen.
[0031] An dem zweiten Kopplungsende 37 des Linea-
raktuators 35 sind zwei Umlenkrollen 43 drehbar gehal-
tert. Darüber hinaus ist ein Vorspannelement vorgese-
hen, das in diesem bevorzugten Ausführungsbeispiel ei-
nen Seilabschnitt 45 sowie einen Federabschnitt 47 in
Form einer Schraubenfeder umfasst. Ein erstes Ende 49
des Vorspannelements aus dem Seilabschnitt 45 und
dem Federabschnitt 47 ist mit dem ersten Kopplungsab-
schnitt 33 verbunden, und ein zweites Ende 51 des Vor-
spannelements, das an dem Federabschnitt 47 ausge-
bildet ist, ist fest mit dem Maschinenrahmen 3 verbunden
(siehe Figur 4). Dabei ist der Seilabschnitt 45 um die
Umlenkrollen 43 geführt, sodass dann, wenn der Ab-
stand zwischen dem ersten und dem zweiten Kopplungs-
ende 33, 37 des Linearaktuators 35 verändert wird, sich
das Vorspannelement gegenüber dem zweiten Kopp-
lungsende 37 bewegt. Insbesondere wird dann, wenn

sich der Abstand dem ersten Kopplungsende 33 und dem
zweiten Kopplungsende 37 des Linearaktuators 35 ver-
größert, der Federabschnitt 47 des Vorspannelements
gespannt, sodass bei diesem Aufbau eine aufgrund der
Spannung des Federabschnitts 47 eine Kraft auf den Li-
nearaktuator 35 ausgeübt wird, die entlang der Verstel-
lachse 41 verläuft und hin zu dem zweiten Kopplungs-
ende 33 gerichtet ist. Die Vorspannung ist somit in die
Richtung gerichtet, in die das erste Kopplungsende 33
zum Bewegen des Saugfußes 17 in die abgesenkte Stel-
lung verfahren wird.
[0032] Aus den Figuren 4 und 5, die schematisch den
zuvor beschriebenen Aufbau der Saugfußanordnung 15
und den der dafür vorgesehenen Aushebeanordnung
schematisch darstellen, geht zunächst hervor, dass in
diesem Ausführungsbeispiel das Vorspannelement, das
aus dem Seilabschnitt 45 und dem Federabschnitt 47
gebildet ist, durch seinen Verlauf über die Umlenkrolle
43 eine Ebene definiert, in der es sich erstreckt. In dieser
Ebene verläuft auch die Verstellachse 41. Dieser platz-
sparende Aufbau ist im Übrigen auch aus Fig. 3 zu er-
kennen.
[0033] Weiterhin geht aus den Fig. 4 und 5 die Funk-
tionsweise des ersten Ausführungsbeispiels hervor.
[0034] Ausgehend von Figur 5, die die Saugfußanord-
nung 15 in der ausgehobenen Stellung zeigt, ist zu er-
kennen, dass dann, wenn der Linearaktuator 35 derart
verstellt wird, dass sich der Abstand zwischen dem ers-
ten Kopplungsende 33 und dem zweiten Kopplungsende
37 vergrößert, der Betätigungsarm 31 um die horizontale
Achse 27 im Uhrzeigersinn verschwenkt wird, sodass
dadurch die Halterarme 29 ebenfalls im Uhrzeigersinn
schwenken. Dadurch wird der Saugfuß 17 auf die zu rei-
nigende Bodenfläche 9 abgesenkt, und die Dichtlippen
21 kommen mit dieser zur Anlage. Gleichzeitig wird durch
das Auseinanderfahren des Linearaktuators 35 der Seil-
abschnitt 45, dessen eines Ende 49 mit dem ersten Kopp-
lungsende 33 verbunden ist, mit einer Drehung der Um-
lenkrollen 43 um das zweite Kopplungsende 37 herum
bewegt, wobei der Federabschnitt 47 gespannt wird.
Durch die Spannung des Federabschnitts 47 wird auf die
Umlenkrolle 43 und das zweite Kopplungsende 37 eine
Kraft auf den Linearaktuator 35 entlang der Verstellachse
41 ausgeübt, wobei die Kraft hin zu dem ersten Kopp-
lungsende 33 gerichtet ist. Diese Vorspannung wirkt in
die Richtung entlang der Verstellachse 41, in die das
erste Kopplungsende 33 zum Absenken des Saugfußes
auf die zu reinigende Bodenfläche verfahren wird.
[0035] Dies bewirkt wiederum, dass ein Drehmoment
auf den Betätigungsarm 31 ausgeübt wird, was mit einer
Andruckkraft für den Saugfuß 17 hin zu der zu reinigen-
den Bodenfläche 9 verbunden ist. Wenn also der Linea-
raktuator 35 derart verstellt ist, dass der Saugfuß 17 in
der abgesenkten Stellung ist, in der er an der zu reini-
genden Bodenfläche 9 anliegt, wird automatisch auf-
grund der Vorspannung des Vorspannelements 45, 47
eine zusätzliche Kraft auf den Saugfuß 17 hin zu der zu
reinigenden Bodenfläche 9 ausgeübt, sodass dessen
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Dichtlippen dichtend an der zu reinigenden Bodenfläche
9 anliegen. Um diese zusätzliche Andruckkraft zu erzeu-
gen, bedarf es keines zusätzlichen Gewichts an dem
Saugfuß 17.
[0036] In den Figuren 6 und 7 ist ein zweites Ausfüh-
rungsbeispiel einer erfindungsgemäßen Bodenreini-
gungsmaschine dargestellt, wobei diese sich von dem
ersten Ausführungsbeispiel lediglich darin unterschei-
det, dass das Vorspannelement, mit dem der Linearak-
tuator 35 bzw. dessen zweites Kopplungsende 37 ent-
lang der Verstellachse 41 vorgespannt wird, sich von
dem des ersten Ausführungsbeispiels unterscheidet.
Wie den Figuren 6 und 7 zu entnehmen ist, ist gegenüber
dem zweiten Kopplungsende 37 des Linearaktuators 35
an der Führungsschiene 39 ein Federelement 53 ange-
ordnet. Wenn sich der Linearaktuator 35 in dessen erster,
zusammengefahrener Stellung befindet (siehe Figur 7),
ist der Betätigungsarm 31 entgegen des Uhrzeigersinns
verschwenkt, und die Saugfußanordnung 15 ist in der
ausgehobenen Stellung, in der der Saugfuß 17 von der
zu reinigenden Bodenfläche 9 beabstandet ist. Wenn der
Linearaktuator 35 auseinander gefahren wird, sodass
sich der Abstand der Kopplungsenden 33, 37 entlang der
Verstellachse 41 vergrößert, wird der Betätigungsarm 31
und damit auch der Haltearm 29 um die horizontale Ach-
se 27 im Uhrzeigersinn verschwenkt, sodass die Saug-
fußanordnung 15 in die abgesenkte Stellung bewegt
wird, in der der Saugfuß 17 an der zu reinigenden Bo-
denfläche 9 anliegt (Figur 6). Dabei kommt das zweite
Kopplungsende 37 zur Anlage mit dem Federelement 53
und komprimiert dieses. Dadurch wiederum wird der ge-
samte Linearaktuator 35 entlang der Verstellachse 41 in
Richtung des ersten Kopplungsendes 33 vorgespannt,
sodass aufgrund der Kompression des Federelements
53 eine zusätzliche Kraft bzw. ein Drehmoment auf den
Betätigungsarm 31 ausgeübt wird. Diese zusätzliche
Kraft bewirkt eine zusätzliche Andruckkraft für den Saug-
fuß 17, mit der dieser an die zu reinigende Bodenfläche
9 angedrückt wird. Dadurch wird auch bei diesem Aus-
führungsbeispiel erreicht, dass der Saugfuß 17 mit einer
zusätzlichen Kraft beaufschlagt wird, was zu einer ver-
besserten Abdichtung zwischen den Dichtlippen und der
zu reinigenden Bodenfläche führt, ohne dass es dazu
eines zusätzlichen Gewichts am Saugfuß 17 bedarf. Die-
ses Ausführungsbeispiel ist ferner so aufgebaut, dass
das zweite Kopplungsende 37 in der ausgehobenen Stel-
lung (Fig. 7) beabstandet von dem freien Ende des Fe-
derelements 53 ist. Dadurch wird verhindert, dass bei
einem weiteren Ausheben von Hand aus der ausgeho-
benen Stellung die Wirkung des Federelements 53 vom
Benutzer mit überwunden werden muss.
[0037] Das in den Figuren 8 und 9 dargestellte dritte
Ausführungsbeispiel einer erfindungsgemäßen Boden-
reinigungsmaschine unterscheidet sich von dem zweiten
Ausführungsbeispiel dadurch, dass in diesem Fall der
Linearaktuator 35 zusammen gefahren werden muss, d.
h. der Abstand zwischen dem ersten und zweiten Kopp-
lungsende 33, 37 wird verringert, um den Saugfuß 17

aus der ausgehobenen Stellung (Figur 9) in die abge-
senkte Stellung (Figur 8) abzusenken.
[0038] Den Figuren 8 und 9 ist dabei zu entnehmen,
dass an dem dem Linearaktuator 35 zugewandten Ende
der Führungsschiene wiederum ein Federelement 53
vorgesehen ist, dass dann mit dem zweiten Kopplungs-
element 37 zu Anlage kommt, wenn der Linearaktuator
35 zusammen gefahren wird, um den Saugfuß 17 aus
der ausgehobenen Stellung (Figur 9) in die abgesenkte
Stellung (Figur 8) abzusenken, in der die Dichtlippen zur
Anlage mit der zu reinigenden Bodenfläche 9 kommen.
Auch hier schwenkt der Haltearm 29 im Uhrzeigersinn
um die horizontale Achse 27. Wenn der Saugfuß 17 in
der abgesenkten Stellung ist, ist das Federelement 53
komprimiert und übt eine zusätzliche Kraft auf das zweite
Kopplungsende 37 aus, die entlang der Verstellachse 41
verläuft und in die Richtung gerichtet ist, in die auch das
erste Kopplungsende 33 bewegt wird, wenn der Saugfuß
17 in die abgesenkte Stellung bewegt wird. Diese Kraft
bewirkt, dass auf den gesamten Linearaktuator 35 eine
Kraft ausgeübt wird, die in die gleiche Richtung gerichtet
ist, wie das erste Kopplungselement 33 bewegt wird,
wenn der Saugfuß 17 abgesenkt wird. Dies bewirkt auch
hier eine zusätzliche Andruckkraft auf den Saugfuß 17
hin zu der zu reinigenden Bodenfläche 9, ohne dass es
auch hier eines zusätzlichen Gewichtes an dem Saugfuß
17 bedarf. Auch hier bewirkt diese zusätzliche Andruck-
kraft eine bessere Abdichtung zwischen Dichtlippen ei-
nerseits und Bodenfläche 9 andererseits.
[0039] Auch dieses Ausführungsbeispiel ist so aufge-
baut, dass das zweite Kopplungsende 37 in der ausge-
hobenen Stellung (Fig. 9) beabstandet von dem freien
Ende des Federelements 53 angeordnet ist. Dadurch
wird auch in diesem Fall verhindert, dass bei einem wei-
teren Ausheben von Hand aus der ausgehobenen Stel-
lung vom Benutzer gegen die Wirkung des Federele-
ments 53 gearbeitet werden muss.
[0040] In den Figuren 10 und 11 ist ein viertes Ausfüh-
rungsbeispiel einer erfindungsgemäßen Bodenreini-
gungsmaschine bzw. der Aufbau zum Ausheben und Ab-
senken des Saugfußes 17 davon dargestellt. Dieses
Ausführungsbeispiel unterscheidet sich von den zuvor
genannten Beschriebenen dadurch, dass ein Federele-
ment 53 mit einem ersten Ende 55 fest mit dem zweiten
Kopplungsende 37 des Linearaktuators 35 verbunden
ist, während das zweite Ende 57 des Federelements 53
fest mit dem Maschinenrahmen 3 verbunden ist. Hierbei
ist es aber möglich, dass die feste Verbindung zwischen
dem Federelement 53 und dem zweiten Kopplungsende
37 des Linearaktuators 35 mit etwas Spiel ausgestaltet
ist. Außerdem kann auch die Verbindung des Federele-
ments 53 mit dem Maschinenrahmen 3 mit Spiel verse-
hen sein. In beiden Fällen ergibt sich der Vorteil, dass
bei einem Verschwenken des Saugfußes 17, wenn die-
ser in der ausgehobenen Stellung ist, die Feder bei dem
mit dem Verschwenken verbundenen leichten Anheben
nicht gedehnt werden muss. Dies wäre sonst mit einer
zusätzlichen Belastung für den Bediener verbunden.
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[0041] In der ausgehobenen Stellung des Saugfußes
17, die in Figur 11 dargestellt ist, ist der Linearaktuator
35 entlang der Verstellachse 41 derart auseinander ge-
fahren, dass der Abstand zwischen dem ersten Kopp-
lungsende 33 und dem zweiten Kopplungsende 37 ma-
ximal ist. In diesem Fall ist das Federelement 53 nicht
auseinander gezogen. Wenn der Saugfuß 17 jedoch in
die abgesenkte Stellung gebracht wird, in der er an der
zu reinigenden Bodenfläche 9 anliegt, indem der Halter-
arm 29 um die horizontale Achse 27 im Uhrzeigersinn
verschwenkt wird, wobei der Linearaktuator 35 zusam-
men gefahren wird, sodass sich der Abstand zwischen
den Kopplungsenden 33, 37 entlang der Verstellachse
41 verringert, wird das Federelement 53 auseinander ge-
zogen. Dies bewirkt eine Vorspannung auf das zweite
Kopplungselement 37, wobei diese Vorspannung in die
gleiche Richtung gerichtet ist, wie auch das erste Kopp-
lungselement 33 beim Überführen in die abgesenkte
Stellung bewegt wird. Diese Vorspannung wiederum be-
wirkt eine zusätzliche Kraft auf den Betätigungsarm 31,
was eine zusätzliche Andruckkraft auf den Saugfuß 17
bewirkt. Damit wird auch in diesem Fall durch die durch
das Federelement 53 bewirkte Vorspannung eine zu-
sätzliche Andruckkraft auf den Saugfuß 17 bewirkt, wo-
bei auch hier kein zusätzliches Gewicht erforderlich ist.
[0042] Insgesamt ist den Ausführungsbeispielen ge-
mein, dass die verwendeten Vorspann- bzw. Federele-
mente 47, 51, 53 eine zusätzliche Vorspannung auf den
Linearaktuator 35 bewirken, die in die gleiche Richtung
gerichtet ist, wie das erste Kopplungselement 33 bewegt
wird, wenn der Saugfuß 17 abgesenkt wird. Diese Vor-
spannung wiederum bewirkt eine zusätzliche Andruck-
kraft auf den Saugfuß 17. Dies ist mit dem Vorteil ver-
bunden, dass zwar eine Andruckkraft auf den Saugfuß
17 ausgeübt wird, dies aber nicht mit einem zusätzlichen
Gewicht bei dem Saugfuß 17 verbunden ist. Dieser kann
nach wie vor in einfacher Weise betätigt werden.

Bezugszeichen

[0043]

1 Bodenreinigungsmaschine
3 Maschinenrahmen
5 Vorderrad
7 Hinterrad
9 Bodenfläche
11 Reinigungsaggregat
13 Sitz
15 Saugfußanordnung
17 Saugfuß
19 Saugfußbasis
21 hintere Dichtlippe
23 Anschluss
25 Schlauch
27 horizontale Achse
29 Haltearm
31 Betätigungsarm

33 erstes Kopplungsende
35 Linearaktuator
37 zweites Kopplungsende
39 Führungsschiene
41 Verstellachse
43 Umlenkrolle
45 Seilabschnitt
47 Federabschnitt
49 erstes Ende - Vorspannelement
51 zweites Ende - Vorspannelement
53 Federelement
55 erste Ende - Federelement
57 zweites Ende - Federelement

Patentansprüche

1. Bodenreinigungsmaschine mit einem Maschinen-
rahmen (3), an dem ein Fahrwerk angebracht ist, um
die Bodenreinigungsmaschine (1) über eine zu rei-
nigende Bodenfläche (9) zu bewegen,
mit einem Saugfuß (17), an dem ein zu der zu reini-
genden Bodenfläche (9) offener Saugraum ausge-
bildet ist, der mit einer Unterdruckquelle der Boden-
reinigungsmaschine (1) verbunden ist,
mit einer Haltearmanordnung (29, 31), die um eine
horizontale Schwenkachse (27) schwenkbar am Ma-
schinenrahmen (3) gehaltert ist, wobei der Saugfuß
(17) beabstandet von der Schwenkachse (27) an der
Haltearmanordnung(29, 31) angebracht ist, sodass
die vertikale Position des Saugfußes (17) relativ zu
der zu reinigenden Bodenfläche (9) zwischen einer
ausgehobenen Stellung, in der der Saugfuß (17) von
der zu reinigenden Bodenfläche (9) beabstandet ist,
und einer abgesenkten Stellung verstellbar ist, in der
Saugfuß (17) an der zu reinigenden Bodenfläche (9)
anliegt,
mit einem Linearaktuator (35), der ein erstes Kopp-
lungsende (33) und ein zweites Kopplungsende (37)
aufweist, wobei der Abstand des ersten Kopplungs-
endes (33) relativ zu dem zweiten Kopplungsende
(37) entlang einer Verstellachse (41) verstellbar ist,
wobei das erste Kopplungsende (33) mit der Halte-
armanordnung (29, 31) verbunden ist,
wobei durch Verstellen des Abstandes der Kopp-
lungselemente (33, 37) der Saugfuß (17) zwischen
der abgesenkten und ausgehobenen Stellung ver-
fahren wird,
wobei das zweite Kopplungsende (37) in einer Rich-
tung verschiebbar am Maschinenrahmen (3) gehal-
tert ist, die unter einem Winkel kleiner 90°, vorzugs-
weise parallel, zu der Verstellachse (41) verläuft,
wobei ein Vorspannelement (47, 53) vorgesehen ist,
das mit dem zweiten Kopplungsende (37) derart ge-
koppelt ist, dass es den Linearaktuator (35) in die
Richtung entlang der Verstellachse (41) vorspannt,
in die das erste Kopplungsende (33) zum Absenken
des Saugfußes (17) auf die zu reinigende Bodenflä-
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che (9) verfahren wird.

2. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1, wobei
der Saugraum von wenigstens einer sich hin zu der
zu reinigenden Bodenfläche erstreckenden elasti-
schen Dichtlippe (21) begrenzt ist.

3. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 1 oder 2,
wobei das zweite Kopplungsende (37) in einer vor-
zugsweise geradlinigen Führungsschiene (39), die
am Maschinenrahmen (3) ausgebildet ist, geführt ist.

4. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 1 bis 3, wobei das Vorspannele-
ment einen flexiblen Seilabschnitt (45) aufweist und
sich zwischen einem ersten und einem zweiten Ende
(49, 51) erstreckt,
wobei das zweite Kopplungsende (37) mit einem
Führungselement (43) verbunden ist, entlang des-
sen der Seilabschnitt (45) derart geführt ist, dass er
gegenüber dem zweiten Kopplungsende (37) be-
weglich ist, und
wobei das erste Ende (49) des Vorspannelements
mit dem ersten Kopplungsende (33) verbunden ist
und das zweite Ende (51) des Vorspannelements
mit dem Maschinenrahmen (3) verbunden ist.

5. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 4, wobei
das Vorspannelement einen Federabschnitt (47),
vorzugsweise einen Schraubenfederabschnitt, auf-
weist.

6. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 5, wobei
sich der Federabschnitt (47) von dem zweiten Ende
(51) weg erstreckt und der Seilabschnitt (45) zwi-
schen dem Federabschnitt (47) und dem ersten En-
de (49) des Vorspannelements verläuft.

7. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 4 bis 6, wobei sich das Vorspan-
nelement (45, 47) in einer Ebene erstreckt, zu der
die Verstellachse (41) parallel verläuft.

8. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 4 bis 7, wobei das Führungsele-
ment als Umlenkrolle (43) ausgebildet ist, die dreh-
bar am zweiten Kopplungsende (37) angebracht ist.

9. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 1 bis 3, wobei sich das zweite
Kopplungsende (37) in der abgesenkten Stellung an
einem freien Ende eines Federelements (53) ab-
stützt, das sich parallel zur Verstellachse (41) er-
streckt und das mit einem weiteren, von dem freien
Ende beabstandeten Ende am Maschinenrahmen
(3) angebracht ist.

10. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 9, wobei

das zweite Kopplungsende (37) in der ausgehobe-
nen Stellung beabstandet von dem freien Ende des
Federelements (53) ist.

11. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 1 bis 3, wobei ein Federelement
(53) vorgesehen ist, das mit einem ersten Ende (55)
mit dem zweiten Kopplungsende (37) verbunden ist
und das mit einem zweiten Ende (57) mit dem Ma-
schinenrahmen (3) verbunden ist.

12. Bodenreinigungsmaschine nach Anspruch 11, wo-
bei die Verbindung des ersten Endes (55) mit dem
zweiten Kopplungsende (37) und/oder die Verbin-
dung zwischen dem zweiten Ende (57) und dem Ma-
schinenrahmen (3) mit Spiel versehen ist.

13. Bodenreinigungsmaschine nach einem oder mehre-
ren der Ansprüche 1 bis 12, wobei der Linearaktuator
(35) als ein Hydraulikzylinder, Linearmotor oder
Pneumatikzylinder ausgebildet ist.
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