(19) Europdisches
: Patentamt

(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT

EP 3 753 468 B1

European
Patent Office

Office européen

des brevets (1 1 )

(45) Veroffentlichungstag und Bekanntmachung des
Hinweises auf die Patenterteilung:
19.01.2022 Patentblatt 2022/03

(51) Internationale Patentklassifikation (IPC):
A47L 15/00 (2006.07) A47L 15/42 (2006.01)
A47L 15/24 (2006.01) A47L 15/16 (2006.01)
A47L 15/46 (2006.07)

(21) Anmeldenummer: 20173746.7

(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):
A47L 15/0081; A47L 15/4259; A47L 15/4261;
A47L 15/241; A47L 15/46; A47L 2401/26;
A47L 2401/30; A47L 2401/32; A47L 2401/34;
A47L 2501/22; A47L 2501/26; A47L 2501/28

(22) Anmeldetag: 30.03.2017

(54) REINIGUNGSVORRICHTUNG UND VERFAHREN ZUM REINIGEN VON REINIGUNGSGUT
CLEANING DEVICE AND METHOD FOR CLEANING ITEMS
DISPOSITIF DE NETTOYAGE ET PROCEDE DE NETTOYAGE DES PRODUITS A NETTOYER

(84) Benannte Vertragsstaaten: (72) Erfinder:

ALATBEBG CH CY CZDE DKEE ES FIFR GB
GRHRHUIEISITLILTLULV MC MKMT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR

¢ Lehmann, Denis
77799 Ortenberg (DE)
¢ Loos, Thomas

EP 3 753 468 B1

77749 Hohberg (DE)
(30) Prioritat: 31.03.2016 DE 102016205367
(74) Vertreter: Altmann StoRel Dick Patentanwalte

PartG mbB

Theodor-Heuss-Anlage 2

68165 Mannheim (DE)

(43) Veroffentlichungstag der Anmeldung:
23.12.2020 Patentblatt 2020/52

(62) Dokumentnummer(n) der frilheren Anmeldung(en)
nach Art. 76 EPU: (56) Entgegenhaltungen:
17714452.4 | 3 324 811 WO-A1-2016/156146

JP-A-2005 124 800

DE-A1-102007 003 451
JP-A-2013 027 630
(73) Patentinhaber: MEIKO Maschinenbau GmbH & Co.
KG
77652 Offenburg (DE)

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des europaischen
Patents im Europaischen Patentblatt kann jedermann nach MaRgabe der Ausfiihrungsordnung beim Européischen
Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuihr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentliibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 753 468 B1 2

Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Reinigungsvorrich-
tung und ein Verfahren zum Reinigen von Reinigungsgut.
Derartige Reinigungsvorrichtungen und Verfahren kén-
nen insbesondere im Bereich der Geschirrspultechnik
eingesetzt werden, insbesondere im gewerblichen Be-
reich der GrofRkiichen und Einrichtungen der Gemein-
schaftsverpflegung. Beispielsweise kann die Erfindung
eingesetzt werden zur Reinigung von Reinigungsgut in
Form von Gegensténden zur Zubereitung, Darreichung,
Aufbewahrung oder Aufnahme von Speisen oder Ge-
tranken, wie beispielsweise Geschirr, Besteck, Glasern,
Tassen, Topfen, Schiisseln oder Tabletts. Insbesondere
kann die Erfindung in Haubengeschirrspilmaschinen
oder Durchschubgeschirrspiilmaschinen eingesetzt
werden.

Stand der Technik

[0002] Ausdem StandderTechnik sindzahlreiche Rei-
nigungsvorrichtungen und Verfahren zum Reinigen un-
terschiedlicher Arten von Reinigungsgut bekannt. Ohne
Beschrankung weiterer méglicher Einsatzmdglichkeiten
wird die Erfindung nachfolgend beschrieben im Hinblick
auf die Geschirrsplltechnik, also im Hinblick auf Reini-
gungsvorrichtungen in Form von Geschirrspllmaschi-
nen. Insbesondere kann es sich dabei um gewerbliche
Geschirrspulmaschinen handeln, wobei im Nachfolgen-
den, wiederum ohne Beschrankung weiterer moglicher
Ausgestaltungen, insbesondere Durchschubgeschirr-
spulmaschinen oder Haubengeschirrspllmaschinen be-
schrieben werden. Beispiele derartiger Geschirrspilma-
schinen sindinsbesondere die Glaser- und Geschirrsplil-
maschinen der Serie DV oder der Serie EcoStar der Mei-
ko Maschinenbau GmbH & Co. KG, Offenburg, Deutsch-
land, oder der Serie PT der Winterhalter Deutschland
GmbH, Meckenbeuren, Deutschland. Auch in anderen
Produkten ist die vorliegende Erfindung jedoch grund-
satzlich einsetzbar.

[0003] Bei bekannten Haubengeschirrspilmaschinen
wird Ublicherweise die Haube mittels einer geeigneten
Fihrung geflihrt, wobei mittels entsprechender Griffe
und/oder Hebel das Bedienpersonal die Haube von einer
geschlossenen in eine gedffnete Position oder umge-
kehrt bewegen kann. Daneben sind allerdings auch au-
tomatische Haubengeschirrspiilmaschinen bekannt, bei
denen eine Haubenbewegung automatisch erfolgt, bei-
spielsweise angetrieben durch einen Motor. Die Hauben-
bewegung wird dabei Ublicherweise dadurch eingeleitet,
dass Uber ein Bedienfeld der Haubengeschirrspilma-
schinen ein entsprechendes Signal gegeben wird. Alter-
nativ oder zusatzlich kdnnen auch separate Tasten oder
Schalter vorgesehen sein. Nachteilig an derartigen An-
ordnungen ist jedoch, dass die Bedienelemente zwar
grundsatzlich beliebig platzierbar sind, dass diese jedoch
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jeweils separat verdrahtet werden missen, was in der
Praxis aufwandig und kostenintensiv ist. Je nach den 6rt-
lichen Gegebenheiten und der jeweiligen Situation der
Aufstellung der Geschirrspiilmaschine sind die Betati-
gungselemente von der Bedienperson auch nichtimmer
gut zu erreichen. Bei einer Auslésung der Haubenbewe-
gung lediglich Gber das Bedienfeld der Spilmaschine
muss die Bedienperson zum Einleiten der Haubenbewe-
gung ihre Arbeitsposition, welche sich meist seitlich der
Geschirrspllmaschine beispielsweise an einem Becken
mit einer Vorspllbrause befindet, verlassen.

[0004] Aus dem Stand der Technik sind auch automa-
tische Auslésevorgange bekannt. Dazu werden ver-
schiedene Sensoren in Haushaltsgeraten und Einrich-
tungsgegenstanden eingesetzt, welche bestimmte Sig-
nale empfangen und dementsprechend einen Offnungs-
vorgang einer Tiur oder eines Auszugs initiieren. Bei-
spielsweise ist aus WO 2009/132813 A1 eine Geschirr-
spllmaschine miteiner als Beriihrungssensor ausgestal-
teten Dekorplatte bekannt. Aus DE 10 2008 028 313 A1
ist ein kapazitiver Beriihrungsschalter fir ein Haushalts-
gerat bekannt. EP 2 428 153 B1 beschreibt ein Haus-
haltsgerat mit einem Turéffnungssensor zum Erkennen
eines akustisch geauflerten Turdffnungswunsches. EP
2 497 405 A2 beschreibt ein Haushaltsgerat mit einem
Klopfsensor, Uber welchen eine Klopfsignaleingabe er-
maoglicht wird. DE 10 2007 003 451 A1 und DE 20 2007
006 818 U1 beschreiben einen Schrank mit einem oder
mehreren Ausziigen und einem Raummikrofon sowie
Festkdrperschallsensoren. DE 10 2012 223 775 A1 be-
schreibt ein Haushaltsgerat mit einem Korperschallsen-
sor, welcher eingerichtet ist, um einen Trittschall einer
sich in einem Umgebungsbereich des Haushaltsgerats
bewegenden Person zu detektieren. DE 10 2014 007
172 A1 beschreibt ein elektronisches Haushaltsgerat mit
einer Gestenerfassungseinrichtung.

[0005] JP 2013 027630 A beschreibt eine Geschirr-
spllmaschine, deren Tir automatisch geéffnet und ge-
schlossen werden kann. Aus JP 2005 124800 A ist eine
Geschirrspiilmaschine mit elektrischer Offnungs- und
SchlieRvorrichtung bekannt, wobei ein Drehmomentsen-
sor eingerichtet ist, ein zum Offnen und SchlieRen einer
Tur aufgewendetes Drehmoment zu erfassen.

[0006] WO 2016/156146 A1 beschreibt eine Reini-
gungsvorrichtung zum Reinigen von Reinigungsgut. Die
Reinigungsvorrichtung umfasst mindestens eine Reini-
gungskammer und mindestens eine die Reinigungskam-
mer zumindest teilweise umschlieende Abdeckvorrich-
tung. Die Abdeckvorrichtung ist iiber einen Offnungsweg
von einer geschlossenen Position in eine gedffnete Po-
sition oder umgekehrt bewegbar. Die Abdeckvorrichtung
ist Uiber mindestens eine Kraftlibertragungsstrecke mit
mindestens einem Federelement verbunden. Mindes-
tens eine Federkraft des Federelements ist mittels der
Kraftibertragungsstrecke auf die Abdeckvorrichtung
Ubertragbar. Die Kraftlibertragungsstrecke weist min-
destens einen Drehmomentwandler auf. Der Drehmo-
mentwandler weist ein Giber den Offnungsweg verander-



3 EP 3 753 468 B1 4

liches Ubersetzungsverhaltnis auf.

[0007] Trotz der Vorteile, welche mit dieser verbesser-
ten Sensorik verbunden sind, verbleiben zahlreiche tech-
nische Herausforderungen. So besteht eine Herausfor-
derung beispielsweise darin, dass Signale in vielen Fal-
len nicht eindeutig sind oder nicht eindeutig interpretier-
bar sind. Insbesondere akustische Signale, haptische Si-
gnale oder auch Kérperschall kénnen im oftmals turbu-
lenten Betrieb einer GroRkiiche auch entstehen, ohne
dass hiermit eine bestimmte Reaktion der Geschirrsplil-
maschine ausgel6st werden soll. Eine fehlerhaft ausge-
I6ste Reaktion kann jedoch den Arbeitsablauf unterbre-
chen und somit zu unerwiinschten Stérungen flhren.
Weiterhin sind zahlreiche der genannten Sensoren kos-
tenaufwandig und zudem empfindlich gegen Umge-
bungseinfliisse, was insbesondere im Hinblick auf die
Arbeitsbedingungen in Grof3kiichen oftmals eine techni-
sche Herausforderung darstellt.

Aufgabe der Erfindung

[0008] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, eine Reinigungsvorrichtung und ein Verfahren zur
Reinigung von Reinigungsgut, welche die Nachteile be-
kannter Vorrichtungen und Verfahren dieser Art zumin-
dest weitgehend vermeiden, bereitzustellen. Insbeson-
dere sollen eine Reinigungsvorrichtung und ein Verfah-
ren bereitgestellt werden, welche auf einfache, kosten-
glinstige und benutzerfreundliche Weise ein Offnen oder
ein Schlielen einer Reinigungskammer der Reinigungs-
vorrichtung ermdglichen.

Offenbarung der Erfindung

[0009] Diese Aufgabe wird geldst durch eine Reini-
gungsvorrichtung und ein Verfahren mit den Merkmalen
der unabhangigen Patentanspriiche. Vorteilhafte Wei-
terbildungen, welche einzeln oder in beliebiger Kombi-
nation realisierbar sind, sind in den abhangigen Anspri-
chen dargestellt.

[0010] Im Folgenden werden die Begriffe "haben",
"aufweisen", "umfassen" oder "einschlieRen" oder belie-
bige grammatikalische Abweichungen davon in nicht-
ausschliel3licher Weise verwendet. Dementsprechend
kénnen sich diese Begriffe sowohl auf Situationen bezie-
hen, in welchen, neben den durch diese Begriffe einge-
fihrten Merkmalen, keine weiteren Merkmale vorhanden
sind, oder auf Situationen, in welchen ein oder mehrere
weitere Merkmale vorhanden sind. Beispielsweise kann
sich der Ausdruck "A hat B", "A weist B auf", "A umfasst
B" oder "A schlie3t B ein" sowohl auf die Situation bezie-
hen, in welcher, abgesehen von B, kein weiteres Element
in A vorhanden ist (d.h. auf eine Situation, in welcher A
ausschlieRlich aus B besteht), als auch auf die Situation,
in welcher, zusatzlich zu B, ein oder mehrere weitere
Elemente in A vorhanden sind, beispielsweise Element
C, Elemente C und D oder sogar weitere Elemente.
[0011] Weiterhin wird darauf hingewiesen, dass die
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Begriffe "mindestens ein" und "ein oder mehrere" sowie
grammatikalische Abwandlungen dieser Begriffe, wenn
diese in Zusammenhang mit einem oder mehreren Ele-
menten oder Merkmalen verwendet werden und ausdru-
cken sollen, dass das Element oder Merkmal einfach
oder mehrfach vorgesehen sein kann, in der Regel le-
diglich einmalig verwendet werden, beispielsweise bei
der erstmaligen Einfiihrung des Merkmals oder Elemen-
tes. Bei einer nachfolgenden erneuten Erwahnung des
Merkmals oder Elementes wird der entsprechende Be-
griff "mindestens ein" oder "ein oder mehrere" in der Re-
gel nicht mehr verwendet, ohne Einschrankung der Még-
lichkeit, dass das Merkmal oder Element einfach oder
mehrfach vorgesehen sein kann.

[0012] Weiterhin werden im Folgenden die Begriffe
"vorzugsweise", "insbesondere", "beispielsweise" oder
ahnliche Begriffe in Verbindung mit optionalen Merkma-
len verwendet, ohne dass alternative Ausfiihrungsfor-
men hierdurch beschrankt werden. So sind Merkmale,
welche durch diese Begriffe eingeleitet werden, optiona-
le Merkmale, und es ist nicht beabsichtigt, durch diese
Merkmale den Schutzumfang der Anspriiche und insbe-
sondere der unabhangigen Anspriiche einzuschranken.
Sokann die Erfindung, wie der Fachmann erkennen wird,
auch unter Verwendung anderer Ausgestaltungen
durchgefiihrt werden. In ahnlicher Weise werden Merk-
male, welche durch "in einer Ausfiihrungsform der Erfin-
dung" oder durch "in einem Ausfiihrungsbeispiel der Er-
findung" eingeleitet werden, als optionale Merkmale ver-
standen, ohne dass hierdurch alternative Ausgestaltun-
gen oder der Schutzumfang der unabhangigen Anspru-
che eingeschrankt werden soll. Weiterhin sollen durch
diese einleitenden Ausdriicke samtliche Méglichkeiten,
die hierdurch eingeleiteten Merkmale mit anderen Merk-
malen zu kombinieren, seien es optionale oder nicht-op-
tionale Merkmale, unangetastet bleiben.

[0013] In einem ersten Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung wird eine Reinigungsvorrichtung zum Reinigen von
Reinigungsgut vorgeschlagen. Unter einer Reinigungs-
vorrichtung ist allgemein im Rahmen der vorliegenden
Erfindung eine Vorrichtung zu verstehen, bei welcher das
Reinigungsgut mittels mindestens einem Reinigungsflu-
id gereinigt wird, um dieses zumindest teilweise von an-
haftendem Schmutz und/oder anderen Verunreinigun-
gen zu befreien. Das Reinigungsfluid kann insbesondere
mindestens eine Reinigungsflissigkeit umfassen. Zu-
satzlich kann die Reinigungsvorrichtung auch eine
keimabt&tende Wirkung oder sogar eine desinfizierende
Wirkung auf das Reinigungsgut ausiiben. Dementspre-
chendwird unter einem Verfahren zur Reinigung von Rei-
nigungsgut, wie es in einem zweiten Aspekt der vorlie-
genden Erfindung vorgeschlagen wird, im Folgenden
auch als Reinigungsverfahren bezeichnet, eine Beauf-
schlagung des Reinigungsguts mit mindestens einem
Reinigungsfluid verstanden, zum Zweck einer zumindest
teilweisen Entfernung von anhaftendem Schmutz von
dem Reinigungsgut.

[0014] Unter Reinigungsgut kdnnen dabei allgemein
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beliebige Guter verstanden werden, welche einer Reini-
gung oder einem Reinigungsverfahren unterzogen wer-
den koénnen, beispielsweise Industriegliter. Ohne Be-
schrankungen weiterer moglicher Ausgestaltungen wird
dabei im Folgenden Bezug genommen auf Reinigungs-
gut in Form von Spiilgut und/oder Geschirr. Spulgut soll
dabei grundsatzlich jegliche Gegenstande umfassen,
welche zur Zubereitung, Aufbewahrung, Darreichung
oder zum Transport von Speisen und/oder Getranken
eingesetzt werden. Insbesondere kann es sich dabei um
Spllgut handeln, ausgewahlt aus der Gruppe bestehend
aus Geschirr wie Tassen, Tellern, Glasern, Schalen oder
Schisseln; Topfen; Tabletts; Besteck; Warmhaltevor-
richtungen; Behaltern; Kisten; Kérben. Auch andere Vor-
richtungen, welche direkt oder indirekt zur Aufbereitung,
Zubereitung, Transport oder Darreichung von Speisen
und/oder Getranken oder Vorstufen von Speisen
und/oder Getranken eingesetzt werden kdnnen, kdnnen
eingesetzt werden. Die Reinigungsvorrichtung kann also
insbesondere als Geschirrspilmaschine und besonders
bevorzugt als Haubengeschirrspilmaschine und/oder
Durchschubgeschirrspllmaschine ausgestaltet sein.
[0015] Die Reinigungsvorrichtung umfasst weiterhin
mindestens eine Reinigungskammer und mindestens ei-
ne, die Reinigungskammer zumindest teilweise um-
schlieRende, Abdeckvorrichtung. Unter einer Reini-
gungskammer kann allgemein ein vollstandig oder zu-
mindest teilweise abgeschirmter Raum zu verstehen
sein, in welchem eine Beaufschlagung des Reinigungs-
guts mit mindestens einem Reinigungsfluid und/oder mit
mehreren Reinigungsfluids erfolgen kann. So kann in-
nerhalb der Reinigungskammer beispielsweise mindes-
tens eine Beaufschlagungsvorrichtung zur Beaufschla-
gungdes Reinigungsguts mitdem mindestens einen Rei-
nigungsfluid vorgesehen sein. Weiterhin kann innerhalb
der Reinigungskammer auch eine vollstandige oder teil-
weise Trocknung des Reinigungsguts erfolgen. Die Rei-
nigungsvorrichtung kann insbesondere als Einkammer-
Reinigungsvorrichtung ausgestaltet sein. Das Reini-
gungsgut kann im Folgenden auch als Spllgut bezeich-
net werden, und die Reinigungskammer kann auch als
Spulkammer bezeichnet werden.

[0016] Die Reinigungsvorrichtungweist, wie oben aus-
gefuihrt, mindestens eine die Reinigungskammer zumin-
dest teilweise umschlieRende Abdeckvorrichtung auf.
Unter einer Abdeckvorrichtung sind dabei allgemein eine
Vorrichtung oder ein Element zu verstehen, welches die
Reinigungskammer zumindest teilweise begrenzt und
gleichzeitig einen Zugang zu der Reinigungskammer er-
moglicht, beispielsweise zum Bestiicken der Reini-
gungskammer mit Reinigungsgut oder zum Entnehmen
des Reinigungsguts aus der Reinigungskammer. Die Ab-
deckvorrichtung kann also insbesondere eine Kammer-
wand der Reinigungskammer oder einen Teil einer Kam-
merwand der Reinigungskammer bilden. Insbesondere
kann die Abdeckvorrichtung, wie unten noch naher aus-
gefuhrt wird, ganz oder teilweise als Haube und/oder
Mantel ausgestaltet sein, welche in einer vertikalen Rich-
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tung verschiebbar gelagert ist. Beispielsweise kann die
Abdeckvorrichtung eine Haube umfassen, welche nach
oben hin verschoben werden kann, um die Reinigungs-
kammer zu 6ffnen, und welche nach unten hin verscho-
ben werden kann, um beispielsweise gemeinsam mit ei-
ner Basis der Reinigungsvorrichtung die Reinigungs-
kammer abzuschlief3en.

[0017] Die Abdeckvorrichtung ist Giber mindestens ein
Getriebe mittels mindestens eines elektromechanischen
Antriebs in einer Offnungsbewegungsrichtung von einer
geschlossenen Position in eine gedffnete Position oder
in einer SchlieBbewegungsrichtung von einer gedffneten
Position in eine geschlossene Position bewegbar. So ist
die Abdeckvorrichtung allgemein bewegbar gelagert, so
dass diese in mindestens zwei verschiedene Positionen
bringbar ist, namlich in eine gedffnete Position und eine
geschlossene Position. Auch Zwischenpositionen sind
moglich. Die Mehrzahl der mdglichen Stellungen zwi-
schen der gedffneten Position und der geschlossenen
Position, optional einschlieRlich der gedffneten Position
und der geschlossenen Position, kann auch als Off-
nungsweg bezeichnet werden.

[0018] Unter einem "Getriebe" kann im Rahmen der
vorliegenden Erfindung allgemein ein Maschinenele-
ment verstanden werden, mittels dessen eine Kraft-
und/oder Drehmomentiibertragung zwischen einem An-
trieb und einem angetriebenen Element erfolgen kann.
Insbesondere kdnnen mittels eines Getriebes auch Be-
wegungsgroRen geandert werden. Beispielsweise kann
eine Anderung einer Kraft oder eines Drehmoments mit-
tels des Getriebes erfolgen. Insbesondere kann eine zu
andernde Bewegung eine Drehbewegung sein. Das Ge-
triebe kann insbesondere somit auch einen Drehmo-
mentwandler umfassen.

[0019] Das Getriebe kann insbesondere mindestens
ein Zugmittelgetriebe umfassen, insbesondere mindes-
tens ein Kettengetriebe. Unter einem Zugmittelgetriebe
ist dabei allgemein ein Getriebe zu verstehen, bei wel-
chem ein Drehmoment zwischen zwei Elementen, bei-
spielsweise zwischen mindestens einer Welle und min-
destens einem weiteren Element, insbesondere auch
zwischen zwei Wellen, mit Hilfe eines Zugmittels tber-
tragen wird, beispielsweise eines die mindestens eine
Welle umschlingenden Zugmittels. Unter einem Zugmit-
tel kann allgemein ein verformbares, beispielsweise
biegbares oder dehnbares langgestrecktes Element ver-
standen werden, mittels dessen eine Zugkraft bertrag-
bar ist. Beispielsweise kann die Kraftiibertragungsstre-
cke mindestens ein Zugmittel aufweisen, insbesondere
ein biegbares Zugmittel. Das Zugmittel kann insbeson-
dere ausgewahlt sein aus der Gruppe bestehend aus:
einer Kette, insbesondere einer Rollenkette, einer Bol-
zenkette oder einer Gliederkette; einem Seil und/oder
Seilzug; einem elastischen Band; einem Riemen, insbe-
sondere einem Zahnriemen oder einem Keilriemen.
Auch andere Zugmittel sind jedoch grundsatzlich ein-
setzbar.

[0020] Unter einem "elektromechanischen Antrieb" ist
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dabei allgemein im Rahmen der vorliegenden Erfindung
eine Vorrichtung zu verstehen, welche eingerichtet ist,
um elektrische Energie in mindestens eine mechanische
Bewegung, insbesondere eine lineare Bewegung
und/oder eine Drehbewegung, umzusetzen. Der elektro-
mechanische Antrieb weist mindestens einen Motor auf,
wie unten noch naher erlautert wird. Beispielsweise kann
der elektromechanische Antrieb lber das Getriebe an
die Abdeckvorrichtung gekoppelt sein, um die Abdeck-
vorrichtung in der Offnungsbewegungsrichtung zu bewe-
gen, also vollstédndig oder teilweise zu 6ffnen, und in der
SchlieBbewegungsrichtung zu bewegen, also vollstan-
dig oder teilweise zu schlieRen. Zusatzlich zur Verwen-
dung eines Motors kénnen jedoch auch andere Arten
von elektromechanischen Antrieben eingesetzt werden,
beispielsweise mindestens ein Antrieb ausgewahlt aus
der Gruppe bestehend aus einem hydraulischen Antrieb,
einem elektrohydraulischen Antrieb, einem pneumati-
schen Antrieb oder einem elektropneumatischen An-
trieb. Auch andere Ausgestaltungen sind jedoch denk-
bar.

[0021] Die Reinigungsvorrichtung weist weiterhin ei-
nen Sensor auf. Der Sensor ist eingerichtet, um einen
manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung in der
Offnungsbewegungsrichtung oder in der SchlieRBbewe-
gungsrichtung zu erkennen. Die Reinigungsvorrichtung
ist eingerichtet, um entsprechend der Erkennung des
manuellen Kraftangriffs den elektromechanischen An-
trieb anzusteuern.

[0022] Unter einem "Sensor" im Sinne der vorliegen-
den Erfindung ist grundsatzlich ein beliebiges Element
zu verstehen, welches eingerichtet ist, um mindestens
eine MessgréRRe zu erfassen und mindestens ein ent-
sprechendes Signal zu generieren, beispielsweise ein
elektrisches Signal, beispielsweise ein analoges
und/oder ein digitales Signal. Der mindestens eine Sen-
sor kann insbesondere mindestens einen Sensor umfas-
sen, ausgewahlt aus der Gruppe bestehend aus einem
Bewegungssensor, einem Drucksensor, einem Zugsen-
sor, einem Dehnungssensor, einem Inkrementalgeber,
einem Stellglied, einem optischen Sensor, einem mecha-
nischen Sensor, einem pneumatischen Sensor, einem
hydraulischen Sensor, einem elektromagnetischen Sen-
sor, einem magnetischen Sensor, einem elektrischen
Sensor. Auch andere Sensoren oder Kombinationen der
genannten Sensoren sind grundsatzlich mdéglich. Der
mindestens eine Sensor kann insbesondere mindestens
einen Winkelstellungssensor umfassen, welcher min-
destens eine Winkelstellung mindestens einer Welle
Uberwacht, welche mit dem elektromechanischen An-
trieb, insbesondere dem Motor, verbunden ist.

[0023] Unter einem "manuellen Kraftangriff' im Sinne
der vorliegenden Erfindung ist grundsatzlich eine belie-
bige Einwirkung oder Austibung einer Kraft durch eine
menschliche Person, insbesondere einen Benutzer, zu
verstehen. Hierbei kann es sich beispielsweise um eine
Druckkraft oder auch um eine Zugkraft handeln. Eine Er-
kennung des manuellen Kraftangriffs an der Abdeckvor-
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richtung, also einer auf die Abdeckvorrichtung einwirken-
den Kraft, kann beispielsweise direkt oder auch indirekt
erfolgen. Eine direkte Erkennung umfasst dabei bei-
spielsweise eine auf die Abdeckvorrichtung einwirkende
Zug-und/oder DruccKraft. Eine indirekte Erkennung um-
fasst dabei beispielsweise eine durch die ausgetlbte
Kraft hervorgerufene Wirkung, beispielsweise eine Be-
wegung, beispielsweise eine Bewegung der Abdeckvor-
richtung und/oder mindestens eines mit der Abdeckvor-
richtung verbundenen Elements, beispielsweise des Ge-
triebes oder eines Teils davon und/oder des elektrome-
chanischen Antriebs oder eines Teils davon, beispiels-
weise des Motors oder einer Welle, welches mit dem
Motor verbunden ist. Der manuelle Kraftangriff kann voll-
standig oder teilweise direkt an der Abdeckvorrichtung
erfolgen und/oder vollstandig oder teilweise indirekt, bei-
spielsweise Uber mindestens ein mit der Abdeckvorrich-
tung verbundenes Element, beispielsweise einen Giriff.

[0024] Dermanuelle Kraftangriff, welcher erkanntwird,
erfolgt in der Offnungsbewegungsrichtung oder in der
SchlieBbewegungsrichtung. Dies bedeutet, dass die
Kraft, welche durch den Benutzer manuell ausgeubt wird,
mindestens eine Kraftkomponente in der Offnungsbewe-
gungsrichtung aufweist und vorzugsweise parallel zu der
Offnungsbewegungsrichtung orientiert ist, oder mindes-
tens eine Kraftkomponente in der SchlieBbewegungs-
richtung aufweist und vorzugsweise parallel zu der
SchlieBbewegungsrichtung ausgerichtet ist. So kann
beispielsweise im Falle einer Haube eine Kraft in verti-
kaler Richtung nach oben oder nach unten ausgetibt wer-
den, so dass sich beispielsweise die Haube geringfiigig
durch den manuellen Kraftangriff hebt oder senkt, was
durch den Sensor erkannt werden kann.

[0025] Wie oben ausgefiihrt, ist die Reinigungsvorrich-
tung eingerichtet, um entsprechend der Erkennung des
manuellen Kraftangriffs den elektromechanischen An-
trieb anzusteuern. Unter einer "Ansteuerung" ist dabei
im Rahmen der vorliegenden Erfindung grundsatzlich ei-
ne Art des Betriebs des elektromechanischen Antriebs
zu verstehen, insbesondere ein Starten des elektrome-
chanischen Antriebs, ein Stoppen des elektromechani-
schen Antriebs, eine Anderung einer Antriebsgeschwin-
digkeit des elektromechanischen Antriebs, beispielswei-
se eine Rotationsgeschwindigkeit des Motors, oder eine
Anderung der Richtung des elektromechanischen An-
triebs, beispielsweise eine Anderung einer Rotations-
richtung des Motors. Die Ansteuerung kann beispiels-
weise durch eine Steuerung der Reinigungsvorrichtung
erfolgen, welche direkt oder indirekt auf den elektrome-
chanischen Antrieb einwirkt, um die Ansteuerung, bei-
spielsweise gemaR einer oder mehreren der genannten
Arten, zu bewirken.

[0026] Untereiner Ansteuerung "entsprechend der Er-
kennung des manuellen Kraftangriffs" ist dabei grund-
satzlich im Rahmen der vorliegenden Erfindung zu ver-
stehen, dass die Ansteuerung bei Erkennung des manu-
ellen Kraftangriffs gedndertwerden kann. Beispielsweise
kann die Ansteuerung geandert werden, wenn erkannt
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wird, dass ein manueller Kraftangriff erfolgt, und/oder die
Art der Ansteuerung kann geandert werden, wenn er-
kannt wird, dass ein manueller Kraftangriff erfolgt. Alter-
nativ oder zusatzlich kann die Ansteuerung auch gean-
dert werden entsprechend der Richtung des manuellen
Kraftangriffs.

[0027] Wie unten noch naher ausgefihrt wird, kann
beispielsweise eine durch den manuellen Kraftangriff be-
wirkte Bewegung der Abdeckvorrichtung erkanntund op-
tional deren Richtung bestimmt werden. Entsprechend
kann dann der elektromechanische Antrieb derart ange-
steuert werden, dass dieser die Bewegung der Abdeck-
vorrichtung unterstiitzt oder alleine ohne weitere manu-
elle Krafteinwirkung fortsetzt, bis diese Bewegung ihr En-
de, beispielsweise die gedffnete Position oder geschlos-
sene Position, erreicht hat. So kann beispielsweise bei
einer Haubengeschirrspilmaschine mittels des mindes-
tens einen Sensors erkannt werden, wenn bei einer Hau-
be in geschlossener Position ein Benutzer manuell die
Haube beginnt zu 6ffnen, beispielsweise die Haube ge-
ringfligignach oben bewegt oder eine Kraft auf die Haube
nach oben austlbt. Der elektromechanische Antrieb, bei-
spielsweise der Motor, kann dann derart angesteuert
werden, dass diese Offnungsbewegung durch den elek-
tromechanischen Antrieb unterstitzt wird oder sogar
ausschlieRlich durch den elektromechanischen Antrieb
fortgesetzt wird, beispielsweise solange, bis die gedffne-
te Position erreicht ist. Wird hingegen mittels des min-
destens einen Sensors erkannt, dass bei einer Haube in
geoffneter Position ein Benutzer manuell die Haube be-
ginnt zu schlielen, beispielsweise indem der Benutzer
die Haube geringfiigig nach unten bewegt oder eine Kraft
auf die Haube nach unten ausgetibt, so kann der elek-
tromechanische Antrieb, beispielsweise der Motor, der-
art angesteuert werden, dass diese Schlielbewegung
durch den elektromechanischen Antrieb unterstutzt wird
oder sogar ausschlieBlich durch den elektromechani-
schen Antrieb fortgesetzt wird, beispielsweise so lange,
bis die Haube die geschlossene Position erreicht hat. Bei
anderen Arten von Abdeckvorrichtung ist eine entspre-
chende Ausgestaltung und Bewegung maglich. Unter ei-
ner Offnungsbewegung ist dabei allgemein eine Bewe-
gung in der Offnungsbewegungsrichtung zu verstehen,
und unter einer Schlielbewegung allgemein eine Bewe-
gung in der Schlielbewegungsrichtung.

[0028] Die Reinigungsvorrichtung kann insbesondere
eine Geschirrspilmaschine sein oder auch eine Ge-
schirrspllmaschine umfassen. Insbesondere kann die
Geschirrspulmaschine ausgewahlt sein aus der Gruppe
bestehend aus einer Haubengeschirrspiilmaschine und
einer Durchschubgeschirrsplilmaschine. Auch andere
Ausgestaltungen sind jedoch grundsatzlich méglich. Un-
ter einer Haubengeschirrspliimaschine ist dabei allge-
mein eine Geschirrspllmaschine zu verstehen, welche
eine Basis aufweist, die eine Unterseite der Spllkammer
bereitstellt, und mindestens eine Haube oder einen Hau-
benmantel als Abdeckvorrichtung, welche ganz oder teil-
weise mindestens eine Seitenwand der Reinigungskam-
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mer sowie optional mindestens einen Deckel der Reini-
gungskammer bilden und welche nach oben oder nach
unten aufgefahren werden kénnen, um die Reinigungs-
kammer freizugeben. Unter einer Durchschubgeschirr-
spllmaschine ist allgemein eine Geschirrsplilmaschine
zu verstehen, welche mindestens eine Durchschubvor-
richtung aufweist, mittels derer, beispielsweise von einer
Einschubseite her, Reinigungsgut, beispielsweise ein
Korb mit Reinigungsgut, in die Spiilkammer eingescho-
ben werden kann, beispielsweise bei gedffneter Haube,
und bei der auf einer zweiten Seite, beispielsweise einer
Entnahmeseite, das Reinigungsgut wieder aus der Rei-
nigungskammer herausgeschoben werden kann, nach
erfolgtem Reinigungsprozess. Im praktischen Sprachge-
brauch wird der Begriff der Durchschubgeschirrsplima-
schine haufig auch als Oberbegriff verwendet und um-
fasst beispielsweise auch Haubengeschirrspiilmaschi-
nen mit Durchschubvorrichtung und Geschirrsplima-
schinen, bei denen zur Offnung des Spiilraums nur seit-
liche Wande bewegt werden kénnen. Durchschubge-
schirrspilmaschinen umfassen in der Regel keine aktive
Durchschubvorrichtung sondern einen manuellen Ge-
schirrdurchschub. Die Durchschubvorrichtung umfasst
beispielsweise Gleitschienen und/oder Fihrungen. Fir
Beispiele derartiger Haubengeschirrspilmaschinen
kann auf den oben genannten Stand der Technik verwie-
sen werden.

[0029] Die Reinigungsvorrichtung kann, wie oben aus-
geflihrt, weiterhin insbesondere mindestens eine Beauf-
schlagungsvorrichtung zur Beaufschlagung des Reini-
gungsguts in der Reinigungskammer mit mindestens ei-
nem Reinigungsfluid umfassen. Beispielsweise kénnen
in der Reinigungskammer eine oder mehrere Reini-
gungsdisen vorgesehen sein, Uber welche das Reini-
gungsfluid auf das Reinigungsgut aufgespritzt und/oder
aufgespriiht und/oder aufgetropft werden kann. Insbe-
sondere kdnnen auch ein oder mehrere Spriharme vor-
gesehen sein, insbesondere rotierende Spriharme.
[0030] Die Reinigungsvorrichtung kann weiterhin min-
destens einen von der Reinigungskammer getrennt aus-
gebildeten Aufbereitungstank, insbesondere mindes-
tens einen Boiler, aufweisen. In dem Aufbereitungstank
kann eine Nachspiilflissigkeit temperierbar sein, wah-
rend in der Reinigungskammer ein Spulvorgang ablauft.
Sokann die Reinigungsvorrichtung insbesondere als ge-
werbliche Geschirrspllmaschine ausgestaltet sein.
[0031] Wie oben ausgefiihrt, kann die Abdeckvorrich-
tung auf verschiedene Weisen ausgestaltet sein. Insbe-
sondere kann die Abdeckvorrichtung ausgewahit sein
aus der Gruppe bestehend aus: einer die Reinigungs-
kammer zumindest teilweise abdeckenden und/oder um-
schlielRenden Haube; einem die Reinigungskammer zu-
mindest teilweise umschlieBenden Mantel; einer oder
mehreren Schiebetiiren. Auch andere Ausgestaltungen
der Abdeckvorrichtung sind grundsatzlich méglich. Ins-
besondere kann die Abdeckvorrichtung auch ganz oder
teilweise als Tir, als Schieber, als Klappe, als Rolltor
oder als Rollladen ausgestaltet sein. Im Folgenden wird
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die bevorzugte Ausgestaltung beschrieben, bei welcher
die Abdeckvorrichtung ganz oder teilweise als Haube
und/oder als Mantel ausgestaltet ist. Beispielsweise kdn-
nen die Haube und/oder der Mantel nach oben oder nach
unten aufgefahren werden.

[0032] Die Offnungsbewegungsrichtung und die
SchlieBbewegungsrichtung kénnen insbesondere je-
weils mindestens eine vertikale Richtungskomponente
aufweisen. Vorzugsweise weist die Abdeckvorrichtung
in der geschlossenen Position und der gedffneten Posi-
tion unterschiedliche potenzielle Energie, insbesondere
unterschiedliche Lageenergie, auf. So kann die Abdeck-
vorrichtung in der ged6ffneten Position insbesondere zu-
mindest teilweise oberhalb der geschlossenen Position
angeordnet sein.

[0033] Die Abdeckvorrichtungkanninsbesondere eine
lineare bewegliche Abdeckvorrichtung sein oder umfas-
sen. Die Abdeckvorrichtung kann insbesondere zwi-
schen der gedffneten Position und der geschlossenen
Position oder umgekehrt ausschlieRlich eine Linearbe-
wegung durchfiihren, ohne dass eine Rotationskompo-
nente vorliegt. Dies ist insbesondere bei Haubenge-
schirrspllmaschinen Ublicher Bauart der Fall. Auch an-
dere Ausgestaltungen mit einer oder mehreren Rotati-
onskomponenten oder mit einer ausschlieBlich rotatori-
schen Bewegung sind jedoch grundsatzlich mdéglich. Die
Reinigungsvorrichtung kann insbesondere mindestens
eine lineare Fihrung fir die Abdeckvorrichtung aufwei-
sen, insbesondere eine Flihrungsschiene und/oder eine
Fihrungsstange.

[0034] Die Reinigungsvorrichtung kann insbesondere
mindestens eine Steuerung aufweisen. Unter einer
"Steuerung" ist dabei grundsétzlich im Rahmen der vor-
liegenden Erfindung eine Vorrichtung zu verstehen, wel-
che eingerichtet ist, um mindestens eine Funktion der
Reinigungsvorrichtung zu beeinflussen. Beispielsweise
kann die Steuerung mindestens eine elektrische Steue-
rung umfassen, insbesondere eine elektrische Steue-
rung mit mindestens einer Datenverarbeitungsvorrich-
tung. Beispielsweise kann die Steuerung mindestens ei-
nen Prozessor, mindestens einen Mikrocomputer oder
mindestens einen anwendungsspezifischen integrierten
Schaltkreis umfassen. Auch andere Ausgestaltungen
sind moglich. Die Steuerung kann insbesondere pro-
grammtechnisch eingerichtet sein, um mindestens eine
Funktion der Reinigungsvorrichtung, beispielsweise
mindestens einen Programmablauf mindestens eines
Reinigungsprogramms, zu steuern. Die Steuerung kann
weiterhin mindestens eine Benutzerschnittstelle umfas-
sen, beispielsweise mindestens eine Eingabevorrich-
tung, die es einem Benutzer ermdglicht, mindestens ei-
nen Befehl und/oder mindestens eine Information an die
Steuerung zu Ubermitteln. Beispielsweise kann die Be-
nutzerschnittstelle mindestens eine Tastatur und/oder
mindestens eine Taste und/oder mindestens einen
Schalter umfassen. Weiterhin kann die Benutzerschnitt-
stelle mindestens eine Ausgabevorrichtung umfassen,
beispielsweise mindestens ein Display und/oder mindes-
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tens eine Anzeigevorrichtung. Weiterhin kann die Steu-
erung mindestens eine elektronische Schnittstelle um-
fassen, beispielsweise mindestens eine drahtlose oder
auch drahtgebundene Schnittstelle. Die Steuerung kann
beispielsweise eine zentrale Maschinensteuerung sein
oder umfassen, mittels derer ein oder mehrere Reini-
gungsprogramme, insbesondere ein oder mehrere Splil-
programme, steuerbar sind. Beispielsweise kann die
Steuerung eingerichtet sein, um mindestens einen Spuil-
vorgang, mindestens einen Nachspllvorgang und opti-
onal mindestens einen Trocknungsvorgang zu steuern.
[0035] Die Steuerung kann insbesondere eingerichtet
sein, um den elektromechanischen Antrieb anzusteuern.
So kann beispielsweise die Steuerung eingerichtet sein,
um, beispielsweise durch Ubermittlung eines entspre-
chenden elektrischen Signals, den elektromechanischen
Antrieb zu starten, zu stoppen, eine Bewegungsrichtung
des elektromechanischen Antriebs zu bestimmen oder
umzukehren, eine Geschwindigkeit des elektromechani-
schen Antriebs zu bestimmen oder auch eine Kombina-
tion der genannten Beeinflussungen durchzufiihren. Bei-
spielsweise kann die Steuerung lber mindestens eine
Schnittstelle, beispielsweise drahtgebunden oder draht-
los, mit dem elektromechanischen Antrieb verbunden
sein.

[0036] Die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die
Steuerung, kann insbesondere in mindestens einer der
folgenden Weisen eingerichtet sein:

- die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die Steu-
erung, ist eingerichtet, um einen manuellen Kraftan-
griffin der Offnungsbewegungsrichtung zu erkennen
und den elektromechanischen Antrieb derart anzu-
steuern, dass die Abdeckvorrichtung in der Off-
nungsbewegungsrichtung bewegt wird; und/oder

- die Reinigungsvorrichtung, insbesondere die Steu-
erung, ist eingerichtet, um einen manuellen Kraftan-
griff in der SchlieBbewegungsrichtung zu erkennen
und den elektromechanischen Antrieb derart anzu-
steuern, dass die Abdeckvorrichtung in der
SchlieBbewegungsrichtung bewegt wird.

[0037] Wie oben ausgefihrt, kann auf diese Weise ei-
ne erkannte, Benutzer-induzierte Offnungs-oder
SchlieBbewegung durch den elektromechanischen An-
trieb unterstiitzt oder eigenstandig fortgesetzt werden,
beispielsweise bis zu der gedffneten Position oder bis zu
der geschlossenen Position.

[0038] Wie oben ausgefiihrt, umfasst der elektrome-
chanische Antrieb mindestens einen Motor, insbesonde-
re einen elektrischen Motor, insbesondere einen Getrie-
bemotor. Der Motor kann insbesondere ein Gleichstrom-
Getriebemotor sein. Auch andere Ausgestaltungen sind
jedoch grundsatzlich moglich.

[0039] DerMotoristeinnicht-selbsthemmender Motor,
beispielsweise ein nicht-selbsthemmender elektrischer
Motor, vorzugsweise ein nicht-selbsthemmender Gleich-
strommotor. Unter einem "nicht-selbsthemmenden" Mo-
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tor ist dabei allgemein ein Motor zu verstehen, welcher,
wenn dieser nicht angesteuert wird und beispielsweise
nicht bestromt wird, eine Bewegung seiner Antriebsach-
se oder Antriebswelle zulasst. Auf diese Weise kann bei-
spielsweise eine initiale manuelle Bewegung der Ab-
deckvorrichtung initiilert werden, ohne dass der Motor
diese Bewegung signifikant hemmt. Insbesondere kann
die Reinigungsvorrichtung derart eingerichtet sein, dass
durch den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrich-
tung der Motor mitbewegt wird, wobei der Sensor einge-
richtet ist, um eine Bewegung des Motors zu erkennen,
insbesondere eine Drehbewegung. Beispielsweise kann
der Sensor, wie oben ausgefiihrt, mindestens einen In-
krementalgeber umfassen, welcher eine Drehbewegung
des Motors, die durch die manuelle Bewegung der Ab-
deckvorrichtung induziert wird, erkennt. Unter einem "In-
krementalgeber" im Sinne der vorliegenden Erfindung ist
insbesondere ein Sensor zu verstehen, welcher einge-
richtet ist, um Lageanderungen, insbesondere Lagean-
derungen bei einer linearen Bewegung der Abdeckvor-
richtung und/oder des elektromechanischen Antriebs,
und/oder Winkeldnderungen, beispielsweise Winkelan-
derungen bei einer Drehbewegung der Abdeckvorrich-
tung und/oder des elektromechanischen Antriebs, ins-
besondere des Motors, zu erfassen. Auch andere Aus-
gestaltungen sind jedoch grundsatzlich moglich.

[0040] Wie oben ausgefiihrt, kann der Sensor insbe-
sondere auch eingerichtet sein, um eine Richtung des
manuellen Kraftangriffs zu erkennen. Diese Richtungs-
erkennung kann insbesondere genutzt werden, um die
erkannte, Benutzer-induzierte Bewegung in der vom Be-
nutzer gewinschten Richtung zu unterstiitzen oder so-
gar eigenstandig fortzusetzen, mittels des elektromecha-
nischen Antriebs.

[0041] Dermindestens eine Sensor kann allgemein an
verschiedenen Stellen der Reinigungsvorrichtung ange-
ordnet sein, um die genannte Funktion zu erfillen. Auch
eine Kombination von Sensoren ist grundsatzlich még-
lich. Insbesondere kann der Sensor verbunden sein mit
mindestens einem Element ausgewahlt aus der Gruppe
bestehend aus: der Abdeckvorrichtung, dem Getriebe,
dem elektromechanischen Antrieb. So kann der Sensor
insbesondere mindestens einen mit dem elektromecha-
nischen Antrieb verbundenen Inkrementalgeber aufwei-
sen.

[0042] Der Sensor kann insbesondere eingerichtet
sein, um den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvor-
richtung aufgrund einer Bewegung zu erfassen. So kann,
wie oben ausgefihrt, der manuelle Kraftangriff an der
Abdeckvorrichtung insbesondere eine Bewegung der
Abdeckvorrichtung initiieren, vorzugsweise eine minima-
le Bewegung, beispielsweise eine lineare Bewegung von
50 mm oder weniger, insbesondere 30 mm oder weniger,
beispielsweise 10 mm oder weniger, insbesondere 5 mm
oder weniger. Aufgrund dieser bevorzugten Geringfiigig-
keit der Bewegung kann ein Kraftaufwand, welcher fir
einen Benutzer erforderlich ist, um die Bewegung zu in-
itiieren, so gering wie méglich gehalten werden. Die Be-
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wegung kann insbesondere ausgewahlt sein aus einer
Bewegung der Abdeckvorrichtung, einer Bewegung des
Getriebes und einer Bewegung des elektromechani-
schen Antriebs. Auch Kombinationen sind mdglich.
[0043] Zur Erkennung der Bewegung kann insbeson-
dere ein Schwellwertverfahren verwendet werden. So
kann beispielsweise erkannt werden, ob, aufgrund des
manuellen Kraftangriffs, sich die Abdeckvorrichtung um
mehr als einen vorgegebenen Schwellwert oder um min-
destens einen vorgegebenen Schwellwert bewegt, bei-
spielsweise nach oben oder nach unten, beispielsweise
in Offnungsrichtung oder in SchlieRrichtung. Die Erken-
nung der Bewegung kann insbesondere allgemein mit
einer Abfrage verbunden sein, ob der elektromechani-
sche Antrieb gerade angesteuert wird, um die Abdeck-
vorrichtung zu bewegen, oder nicht. So kann die Reini-
gungsvorrichtung beispielsweise derart eingerichtet
sein, dass, wenn eine Bewegung um mindestens einen
vorgegebenen Schwellwert oder um mehr als einen vor-
gegebenen Schwellwert erkanntwird, dies lediglich dann
als Bewegung aufgrund des manuellen Kraftangriffs er-
kannt wird, wenn nicht gleichzeitig ein Antrieb der Ab-
deckvorrichtung durch den elektromechanischen Antrieb
vorliegt. Lediglich dann kann beispielsweise die Steue-
rung diese Bewegung als Wunsch eines Benutzers zur
Durchfiihrung einer Offnungs-oder SchlieRbewegung in-
terpretieren.

[0044] Allgemein kann also die Reinigungsvorrichtung
insbesondere eingerichtet sein, um die Bewegung mit
mindestens einem Schwellwert zu vergleichen, bei-
spielsweise indem eine zurlickgelegte Bewegungstre-
cke oder ein zuriickgelegter Winkel der Abdeckvorrich-
tung, des Getriebes oder des elektromechanischen An-
triebs mit dem mindestens einen Schwellwert verglichen
wird, um den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvor-
richtung zu erkennen. Zuséatzlich kann, wie oben ausge-
fuhrt, als weitere Randbedingung erkannt werden, ob der
elektromechanische Antrieb sich in Betrieb befindet oder
nicht, so dass beispielsweise durch den elektromecha-
nischen Antrieb induzierte Bewegungen ausgeschlos-
sen werden koénnen.

[0045] Das Getriebe kann insbesondere mindestens
ein Zugmittelgetriebe umfassen, insbesondere mindes-
tens ein Kettengetriebe. Unter einem Zugmittelgetriebe
ist dabei allgemein ein Getriebe zu verstehen, bei wel-
chem ein Drehmoment zwischen zwei Elementen, bei-
spielsweise zwischen mindestens einer Welle und min-
destens einem weiteren Element, insbesondere auch
zwischen zwei Wellen, mit Hilfe eines Zugmittels tber-
tragen wird, beispielsweise eines die mindestens eine
Welle umschlingenden Zugmittels. Unter einem Zugmit-
tel kann allgemein ein verformbares, beispielsweise
biegbares oder dehnbares langgestrecktes Element ver-
standen werden, mittels dessen eine Zugkraft tbertrag-
bar ist. Beispielsweise kann die Kraftiibertragungsstre-
cke mindestens ein Zugmittel aufweisen, insbesondere
ein biegbares Zugmittel. Das Zugmittel kann insbeson-
dere ausgewahlt sein aus der Gruppe bestehend aus:
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einer Kette, insbesondere einer Rollenkette, einer Bol-
zenkette oder einer Gliederkette; einem Seil und/oder
Seilzug; einem elastischen Band; einem Riemen, insbe-
sondere einem Zahnriemen oder einem Keilriemen.
Auch andere Zugmittel sind jedoch grundsatzlich ein-
setzbar.

[0046] Der oben genannte mindestens eine Sensor
der Reinigungsvorrichtung kann grundséatzlich an min-
destens einer beliebigen Stelle innerhalb der Reini-
gungsvorrichtung angeordnet sein, welche geeignet ist,
um den manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung
in der Offnungsbewegungsrichtung oder in der
SchlieBbewegungsrichtung zu erkennen. Sind beispiels-
weise ein Getriebe und/oder eine Kraftibertragungsstre-
cke in der Reinigungsvorrichtung umfasst, so kann der
mindestens eine Sensor beispielsweise an einer belie-
bigen Stelle innerhalb dieses Getriebes und/oder inner-
halb dieser Kraftlibertragungsstrecke angeordnet sein.
So kann der Sensor beispielsweise vergleichsweise weit
vorne in der gesamten Kraftiibertragung angeordnet
sein, beispielsweise als Dehn-Mess-Streifen, welcher
beispielsweise an einem Gestange oder an einer ersten
Kette angeordnet sein kann. Dadurch sind an der Ab-
deckvorrichtung, beispielsweise an der Haube, relativ
kleine Wege erforderlich um den Kraftangriff zu erken-
nen. Auch andere Ausgestaltungen sind jedoch grund-
satzlich moglich.

[0047] Die Reinigungsvorrichtung kann weiterhin zu-
satzliche Funktionen aufweisen. So kann die Reini-
gungsvorrichtung beispielsweise weiterhin eingerichtet
sein, um nach Durchfiihrung einer SchlieBbewegung,
nachdem die Abdeckvorrichtung die geschlossene Po-
sition erreicht hat, mindestens ein Reinigungsprogramm,
insbesondere mindestens ein Spilprogramm, zu starten.
Beispielsweise kann sich bei einer Haubengeschirrspil-
maschine die Haube nach dem SchlieRen in der ge-
schlossenen Position, insbesondere der unteren Endpo-
sition, befinden, und es kann dann, zusatzlich, automa-
tisch ein Spulprogramm gestartet werden, insbesondere
wenn die Steuerung entsprechend parametriert ist.
[0048] Wie oben ausgefihrt, wird in einem zweiten As-
pekt der vorliegenden Erfindung ein Verfahren zum Rei-
nigen von Reinigungsgut vorgeschlagen. Das Verfahren
kann insbesondere unter Verwendung der Reinigungs-
vorrichtung geman der vorliegenden Erfindung, insbe-
sondere gemaR einer oder mehreren der oben beschrie-
benen Ausgestaltungen und/oder gemafR einer oder
mehreren der nachfolgend noch naher beschriebenen
Ausgestaltungen, durchgefiihrt werden. Dementspre-
chend kann fir mdgliche Definitionen und/oder Optionen
des Verfahrens auf die Beschreibung der Reinigungs-
vorrichtung verwiesen werden.

[0049] Das Verfahren umfasst verschiedene Verfah-
rensschritte, welche beispielsweise in der genannten
Reihenfolge durchgefiihrt werden kénnen. Auch eine an-
dere Reihenfolge ist jedoch grundsatzlich méglich. Wei-
terhin kann das Verfahren zusatzliche, nicht genannte
Verfahrensschritte umfassen. Weiterhin kénnen auch ei-
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ner oder mehrere oder auch alle der Verfahrensschritte
wiederholt und/oder kontinuierlich durchgefiihrt werden.
Weiterhin kénnen zwei oder mehrere der genannten Ver-
fahrensschritte oder auch alle der genannten Verfah-
rensschritte auch zeitgleich oder zeitlich tberlappend
durchgefiihrt werden.

[0050] Bei dem Verfahren wird mindestens eine die
Reinigungskammer zumindest teilweise umschlieRende
Abdeckvorrichtung verwendet. Die Abdeckvorrichtung
ist iber mindestens ein Getriebe mittels mindestens ei-
nes elektromechanischen Antriebs in einer Offnungsbe-
wegungsrichtung von einer geschlossenen Position in
eine gedffnete Position oder in einer SchlieBbewegungs-
richtung von einer gedffneten Position in eine geschlos-
sene Position bewegbar.

[0051] Das Verfahren umfasst eine Erkennung eines
manuellen Kraftangriffs an der Abdeckvorrichtung in der
Offnungsbewegungsrichtung oder in der SchlieRbewe-
gungsrichtung mittels mindestens eines Sensors. Das
Verfahren umfasst weiterhin eine Ansteuerung des elek-
tromechanischen Antriebs entsprechend der Erkennung
des manuellen Kraftangriffs.

[0052] Das Verfahren kann weiterhin eine Beaufschla-
gung des Reinigungsguts in der Reinigungsvorrichtung
mittels mindestens eines Reinigungsfluid umfassen, bei-
spielsweise mittels mindestens einer Beaufschlagungs-
vorrichtung. Diese Beaufschlagung kann beispielsweise
erfolgen, nachdem die Abdeckvorrichtung in der
SchlieRbewegungsrichtung in die geschlossene Position
gebracht wurde.

[0053] Wie oben ausgefiihrt, kann die Ansteuerung
des elektromechanischen Antriebs insbesondere min-
destens einen derfolgenden Schritte umfassen: bei einer
Erkennung eines manuellen Kraftangriffs in der Off-
nungsbewegungsrichtung eine Ansteuerung des elek-
tromechanischen Antriebs derart, dass die Abdeckvor-
richtung in der Offnungsbewegungsrichtung bewegt
wird; bei einer Erkennung eines manuellen Kraftangriffs
in der SchlieRbewegungsrichtung eine Ansteuerung des
elektromechanischen Antriebs derart, dass die Abdeck-
vorrichtung in der SchlieBbewegungsrichtung bewegt
wird.

[0054] Die Reinigungsvorrichtung und das Verfahren
weisen gegenuber bekannten Vorrichtungen und Verfah-
ren der genannten Art zahlreiche Vorteile auf. So lasst
sich auf einfache Weise eine Unterstiitzung einer Off-
nungs- oder SchlieBbewegung einer Abdeckvorrichtung
implementieren, ohne dass hierdurch ein erheblicher zu-
satzlicher apparativer Aufwand erforderlich ware. Insbe-
sondere konnen zusatzliche Schalter, Tasten, Nahe-
rungssensoren oder dhnliche aufwandige Sensoren, die
einen Benutzerwunsch hinsichtlich einer Offnung oder
eines SchlieRens der Abdeckvorrichtung signalisieren,
entfallen. Damit erlibrigen sich auch die Problematik der
Verkabelung derartiger Schalter oder Tasten oder Sen-
soren sowie die Problematik der Anordnung dieser Vor-
richtungen.

[0055] Der Sensor ist hingegen leicht zu implementie-
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ren. Der Sensor kann auch in Mehrfachfunktion genutzt
werden. So lassen sich beispielsweise Inkrementalgeber
leicht in Getriebe oder in Motoren implementieren. Der-
artige Inkrementalgeber kdnnen beispielsweise auch ge-
nutzt werden, um eine Funktionalitat des Motors zu tber-
wachen.

[0056] Die Bedienung kann sehr intuitiv gestaltet wer-
den, da der Benutzer ohnehin fiir ein Offnen oder ein
Schlielen in der Regel an der Abdeckvorrichtung selbst
angreift. Dieser Angriff kann erkannt werden und auto-
matisch unterstiitzt werden. Der Benutzer ist sich még-
licherweise nicht einmal darliber im Klaren, dass er mit
seinem Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung einen
Schaltvorgang auslést, durch welchen die Bewegung der
Abdeckvorrichtung unterstiitzt oder automatisch von
dem elektromechanischen Antrieb tbernommen wird.
[0057] Die Abdeckvorrichtung kann beispielsweise
mindestens einen Griff oder mindestens einen Hebel auf-
weisen, welcher von dem Benutzer fiir den Offnungs-
oder Schlielvorgang benutzt werden kann. Eine zusatz-
liche Taste oder ein zusatzlicher Schalter ist nicht mehr
erforderlich, da die Abdeckvorrichtung selbst und deren
Bewegung beispielsweise als Bedienelement genutzt
werden kdnnen.

[0058] Das Offnen oder SchlieRen der Abdeckvorrich-
tung muss nicht notwendigerweise durch den manuellen
Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung ausgelst werden.
Zuséatzlich zu dieser Option einer Auslésung der Off-
nungs- oder SchlieBbewegung durch den manuellen
Kraftangriff kdnnen auch andere Ausléser fiir eine Off-
nungs- oder SchlieBbewegung vorgesehen sein. So
kann die Reinigungsvorrichtung beispielsweise derart
ausgestaltet sein, dass, zusatzlich zu der erfindungsge-
maflen Ausgestaltung, auch eine programmgesteuerte
Offnungs- oder SchlieRbewegung erfolgt, bei der nicht
notwendigerweise ein durch einen Benutzer gegebener
Impuls die Offnungs- oder SchlieRbewegung auslést.
Beispielsweise kann die Reinigungsvorrichtung, insbe-
sondere die Steuerung, derart eingerichtet sein, dass am
Ende eines Reinigungsprogramms die Abdeckvorrich-
tung, beispielsweise die Haube, selbsttatig gedffnetwird,
beispielsweise entsprechend einer Parametrierung des
Reinigungsprogrammes.

[0059] Die vorliegende Erfindung ist besonders vorteil-
haft bei Haubengeschirrspilmaschinen oder Durch-
schubgeschirrspilmaschinen realisierbar, bei welchen
eine schwere Haube oder ein oder zwei vertikale Bleche
zu bewegen sind. Die Haube kann beispielsweise tber
Ketten oder andere Zugmittel mit einem Motor angetrie-
ben werden, beispielsweise einem Gleichstrom-Getrie-
bemotor. Am Wellenende des Motors kann sich ein In-
krementalgeber befinden, mit welchem Uberwachungs-
funktionen realisiert werden. Der optional als Getriebe-
motor ausgestaltete Motor ist derart ausgestaltet, dass
dieser nicht selbsthemmend ist. Dadurch kann beispiels-
weise im Storfall die Haube auch von Hand betatigt wer-
den. Durch diese Auslegung ist es mdéglich, die Haube
von Hand zu bewegen, wodurch der Motor mitbewegt
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wird. Der Inkrementalgeber kann eine Drehbewegung
des Motors und die zugehdrige Arbeitsrichtung erkennen
und diese Information beispielsweise mittels mindestens
eines Signals an die Steuerung weitergeben. Die Steu-
erung kann dieses Signal auswerten, kann den Bewe-
gungswunsch interpretieren und kann dann den Motor
in die entsprechende Richtung ansteuern. Wie oben aus-
gefiihrt, kann beispielsweise durch ein Schwellwertver-
fahren eine Bewegung erkannt werden. Beispielsweise
kann ein Haubenhub von 5 mm oder mehr erkannt wer-
den, und es kann dannder Motor in entsprechender Rich-
tung angesteuert werden. Es sind grundsatzlich keine
separaten Tasten oder Schalter nétig, auch wenn diese
gleichwohl vorhanden sein kénnen, wodurch erhdhte
Einbau- und Installationsanforderungen vermieden wer-
den und wodurch somit eine Kostenreduktion erméglicht
werden kann. Ublicherweise sind Haubengeschirrspiil-
maschinen ohnehin mit einem oder mehreren Griffen an
der Haube oder mit einem oder mehreren Hebeln an der
Haube ausgestaltet, welche sich grundsatzlich in der Re-
gel in glinstiger Position zu einer Arbeitsposition der Be-
dienperson befinden und welche beispielsweise auch
ohne direkten Sichtkontakt bedienbar sein kénnen. Ins-
gesamt ergibt sich durch die Erfindung eine bedien-
freundliche und bediensichere Situation.

Kurze Beschreibung der Figuren

[0060] Weitere Einzelheiten und Merkmale der Erfin-
dung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung
von bevorzugten Ausfihrungsbeispielen, insbesondere
in Verbindung mit den Unteranspriichen. Hierbei kénnen
die jeweiligen Merkmale fiir sich alleine oder zu mehreren
in Kombination miteinander verwirklicht sein. Die Erfin-
dung ist nicht auf die Ausfiihrungsbeispiele beschrankt.
Die Ausfiihrungsbeispiele sind in den Figuren schema-
tisch dargestellt. Gleiche Bezugsziffern in den einzelnen
Figuren bezeichnen dabei gleiche oder funktionsgleiche
bzw. hinsichtlich ihrer Funktionen einander entsprechen-
de Elemente.

Im Einzelnen zeigen:

[0061]

Figur 1  eine exemplarische Vorderansicht einer
Durchschubgeschirrspllmaschine in Form ei-
ner Haubengeschirrspiilmaschine, in denen
die Erfindung umgesetzt werden kann;

Figur 2  eine Seitenansicht der Haubengeschirrspuil-
maschine gemaf Figur 1; und

Figur 3  eine schematische Ansicht einer Kraftibertra-

gungsstrecke und von Federelementen zum
Gewichtsausgleich der Haube der Haubenge-
schirrspilmaschine.
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Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele

[0062] In Figur 1 ist ein Ausfiihrungsbeispiel einer er-
findungsgemafRen Reinigungsvorrichtung 110 darge-
stellt. Die Reinigungsvorrichtung 110 ist in diesem Aus-
fuhrungsbeispiel als Durchschubgeschirrspiilmaschine
112 ausgestaltet, die einen Einlauftisch oder Zulauftisch
114, eine Haubengeschirrspiilmaschine 116 und einen
Auslauftisch 118 umfasst. Die Reinigungsvorrichtung
110 ist in Figur 1 in Vorderansicht dargestellt. In Figur 2
ist die Haubengeschirrspiilmaschine 116 nochmals in ei-
ner Seitenansicht gezeigt.

[0063] Neben der Haubengeschirrspilmaschine 116
kann die Reinigungsvorrichtung 110 im Bereich des Zu-
lauftischs 114 exemplarisch ein Becken 120 und eine
Schlauchbrause 122 fiir eine Vorreinigung des Reini-
gungsguts 124, bei welchem es sich beispielsweise um
Geschirr oder um andere Arten des oben genannten Rei-
nigungsguts handeln kann, umfassen. Das Reinigungs-
gut 124 kann beispielsweise mittels eines oder mehrerer
Geschirrkdrbe 126 in eine Reinigungskammer 128 der
Reinigungsvorrichtung 110 eingebracht werden. Dort
kann eine Beaufschlagung des Reinigungsguts 124 mit
einer oder mehreren Reinigungsfluiden erfolgen, bei-
spielsweise uber eine oder mehrere in den Figuren 1 und
2 nicht naher dargestellte Beaufschlagungsvorrichtun-
gen, beispielsweise Diisensysteme.

[0064] Die Haubengeschirrsplilmaschine 116 weist ei-
ne Basis 130 auf, welche beispielsweise Uber ein Gestell
132 verfligt. Weiterhin umfasst die Haubengeschirrspil-
maschine 116 eine Abdeckvorrichtung 134, welche in
diesem Ausflihrungsbeispiel exemplarisch als Haube
136 ausgestaltet ist. Diese Haube 136 kann Uber einen
Offnungsweg geéffnet werden und ist in den Figuren 1
und 2 jeweils mit durchgezogenen Linien in einer ge-
schlossenen Position 135 und in gestrichelten Linien in
einer gedffneten Position 137 dargestellt. Die Richtung
einer Bewegung von der geschlossenen Position 135 in
die geéffnete Position 137 definiert eine Offnungsbewe-
gungsrichtung 139, und die entgegengesetzte Richtung
einer Bewegung von der gedffneten Position 137 in die
geschlossene Position 135 definiert eine Schliefbewe-
gungsrichtung 141.

[0065] Die Haubengeschirrspilmaschine 116 weist
weiterhin mindestens ein Betatigungselement 138 in
Form eines Griffs 140 auf. In Figur 2 ist, analog zur Dar-
stellung der Haube 136, der Griff 140 mit durchgezoge-
nen Linien in der geschlossenen Position 135 dargestellt,
und mit gestrichelten Linien in der gedffneten Position
137. Der Giriff 140 greift beispielsweise direkt an der Hau-
be 136 an.

[0066] In der Basis 130 der Haubengeschirrsplilma-
schine 116 kann weiterhin mindestens eine Steuerung
148 angeordnet sein. Eine Steuerung 148 kann jedoch
beispielsweise auch alternativ oder zuséatzlich an ande-
ren Orten der Haubengeschirrspilmaschine 116 ange-
ordnet sein. Weiterhin kdnnen in der Basis 130 weitere
Elemente angeordnet sein, wie beispielsweise mindes-
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tens ein Aufbereitungstank, in welchem eine Nachspll-
flissigkeit temperierbar ist, beispielsweise mindestens
ein Boiler. Diese Elemente sind in den Figuren nicht dar-
gestellt.

[0067] DieHaube 136istliber mindestens ein Getriebe
184 mit mindestens einem elektromechanischen Antrieb
188 verbunden. Der elektromechanische Antrieb 188 ist
eingerichtet, um, Uber das Getriebe 184, die Haube 136
in der Offnungsbewegungsrichtung 139 oder der
SchlieBbewegungsrichtung 141 zu bewegen, beispiels-
weise um die Haube 136 von der geschlossenen Position
135 in die gedffnete Position 137 zu bringen oder umge-
kehrt. Das Getriebe 184 kann beispielsweise, wie nach-
folgend beschrieben, ein Zugmittelgetriebe 185 sein oder
aufweisen, wie nachfolgend naher erlautert wird. Das
Getriebe 184 umfasst beispielsweise eine Kraftiibertra-
gungsstrecke 182, ein oder mehrere Drehmomentiber-
tragungselemente 168, einen oder mehrere Drehmo-
mentwandler 166, eine oder mehrere Kettenrader
162,170, ein oder mehrere Zugmittel 158,172 sowie ge-
gebenenfalls weitere Elemente. Es sei jedoch darauf hin-
gewiesen, dass auch andere Arten von Getrieben 184
im Rahmen der vorliegenden Erfindung einsetzbar sind,
beispielsweise Getriebe 184 ohne Zugmittel und/oder
Getriebe 184 ohne Drehmomentwandler. Die nachfol-
gende Beschreibung des Getriebes 184 ist somit exem-
plarisch zu sehen.

[0068] Die Reinigungsvorrichtung 110 weist auf ihrer
Ruckseite beidseitig Fliihrungselemente 150 auf, wobei
eines dieser Fuhrungselemente 150 in Figur 3 schema-
tisch dargestellt ist. Dieses Fiihrungselement 150 kann,
wie in Figur 3 dargestellt, beispielsweise eine Fiihrungs-
schiene 152 oder eine andere Artvon Fiihrungsprofil auf-
weisen, beispielsweise ein rechteckiges Profil in Form
eines Rechteckrohrs und/oder Quadratrohrs. Dieses ist,
wie in Figur 3 gezeigt, senkrecht angeordnet. Jedes Fiih-
rungselement 150 wird beispielsweise tber Rollen 154,
beispielsweise auf jeder Seite drei Rollen, abgestitzt. An
den Fuhrungselementen 150 ist oben je ein Kragarm 156
nach vorne ausgebildet, auf denen die, beispielsweise
komplett vormontierte, Haube 136 aufgeschoben wer-
den kann und beispielsweise nur mit wenigen Befesti-
gungselementen, z.B. zwei Schrauben, gesichert wer-
den kann.

[0069] An jedem Fihrungselement 150 ist unten ein
erstes Zugmittel 158 befestigt, beispielsweise mindes-
tens eine erste Rollenkette. Dieses erste Zugmittel 158
wird jeweils tUber ein Umlenkrad 160 im oberen Bereich
eines Gehauses der Reinigungsvorrichtung 110 gefiihrt.
Das erste Zugmittel 158 ist weiter auf jeweils einem ers-
ten Kettenrad 162 im unteren Bereich des Gehauses auf-
gelegt. Die dargestellte Anordnung des Fiihrungsele-
ments 150, des ersten Zugmittels 158, des Umlenkrads
160 und des ersten Kettenrads 162 ist dupliziert auf der
gegenuberliegenden Seite der Riickseite der Reini-
gungsvorrichtung 110 angeordnet, so dass zwei, bei-
spielsweise gleichartige, erste Kettenrdder 162 existie-
ren, von denen in Figur 3 zur Vereinfachung der Darstel-
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lung lediglich eines dargestelltist. Die beiden ersten Ket-
tenrader 162 sind Uber eine Welle 164, auf welche diese
drehfest aufgebrachtsind, drehstarr miteinander verbun-
den. Zudem ist auf dieser Welle 164, ebenfalls drehstarr,
ein Drehmomentwandler 166 aufgebracht. Dieser um-
fasst ein drehbar gelagertes Drehmomentlbertragungs-
element 168, welches in diesem Ausfiihrungsbeispiel als
drittes Kettenrad 170 ausgebildet ist. Dieses dritte Ket-
tenrad 170 ist um die Achse der Welle 164 drehbar ge-
lagert. Weiterhin ist auf diesem dritten Kettenrad 170 ein
drittes Zugmittel 172 aufgelegt, welches sich an einem
Angriffspunkt 174 von dem dritten Kettenrad 170 abhebt
und an seinem anderen Ende mit, in diesem Ausfiih-
rungsbeispiel exemplarisch, zwei Federelementen 176
verbunden ist. Die Haube 136 ist in Figur 3 in geschlos-
sener Position 135 dargestellt. Bei einer Bewegung ent-
lang eines Offnungsweges fahrt das Fiihrungselement
150 nach oben, und die ersten Kettenrader 162 drehen
sich in einer Drehrichtung 178. Das dritte Kettenrad 170
dreht sich bei dieser Offnungsbewegung in einer zur
Drehrichtung 178 beispielsweise gleichen Drehrichtung
180.

[0070] Das Drehmomentiibertragungselement 168 in
Form des dritten Kettenrades 170 ist dabei beispielswei-
se mit einem ungleichmaRigen Radius ausgelegt, wie in
Figur 3 erkennbar. Dies bedeutet, dass sich ein Abstand
R zwischen dem Angriffspunkt 174 und der Achse mit
einer Winkelstellung des Drehmomentiibertragungsele-
ments 168 andert. Damit &ndert sich jedoch auch das
von dem dritten Zugmittel 172 auf die Welle 164 ibertra-
gene Drehmoment, da dieses von der Winkelstellung des
Kettenrades 170 abhangig ist.

[0071] Wenn die Haube 136 geschlossen ist, sind die
beiden Ketten der ersten Zugmittel 158, die unten an den
Fihrungsschienen 152 befestigt sind, weitgehend von
den Kettenradern 162 abgewickelt. Das dritte Zugmittel
172 hingegen, ebenfalls in Form beispielsweise einer
Rollenkette ausgebildet, ist weitgehend auf seinem drit-
ten Kettenrad 170 aufgewickelt, und die Federelemente
176, welche beispielsweise als Zugfedern ausgebildet
sind, sind, wie in Figur 3 gezeigt, gespannt. Beim Anhe-
ben der Haube 136 wickeln sich die beiden ersten Zug-
mittel 158 auf ihre Rader 162 auf. Gleichzeitig wird das
dritte Zugmittel 172 abgewickelt, und die Federelemente
176 entspannen sich.

[0072] Um die Veranderung der Federkraft der Feder-
elemente 176 iiber den Offnungsweg hinweg auszuglei-
chen, hat das dritte Kettenrad 170, wie oben ausgefiihrt,
einen Wirkradius und/oder Teilkreis, welcher sich tber
den Umfang hinweg verandert. Durch diese Ausfiihrung
I&sst sich die Veranderung der Federkraft iiber den Off-
nungsweg bzw. iiber die Dehnung hinweg an die wirklich
erforderliche Kraft zum Ausgleich des Gewichts der Hau-
be 136 anpassen. Auler einer gleichmaRigen und/oder
kontinuierlichen Radiusverkleinerung oder Radiusver-
gréRerung lassen sich auch ungleichférmige Anpassun-
gen des Wirkradius R realisieren. So lassen sich bei-
spielsweise zur Dampfung einer Bewegung an den End-
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lagen auch an den Kettenradern sprungartige Durch-
messerveranderungen einarbeiten.

[0073] DieZugmittel 158 und der Drehmomentwandler
166 sind Bestandteil einer Kraftiibertragungsstrecke
182, mittels derer eine Federkraft des mindestens einen
Federelements 176 auf die Abdeckvorrichtung 134 Gber-
tragbar ist, in gewandelter Form. Die Kraftibertragungs-
strecke 182 ist in diesem Ausfliihrungsbeispiel Bestand-
teil des Getriebes 184. Weitere Bestandteile der Krafti-
bertragungsstrecke kénnen die Umlenkrader 160 sowie
die ersten Kettenrader 162 und die Welle 164 sein. Auf-
grund des Uber die Winkelstellung veranderlichen Wirk-
radius R weist der Drehmomentwandler 166 und damit
die gesamte Kraftlibertragungsstrecke 182 ein tiber den
Offnungsweg hinweg veranderliches Ubersetzungsver-
haltnis auf. Der Drehmomentwandler 166 ist somit bei-
spielsweise Bestandteil des Getriebes 184, welches in
diesem Ausfiihrungsbeispiel ein variables Uberset-
zungsverhéltnis aufweist, das liber den Offnungsweg der
Haube 136 variiert. Es sei jedoch darauf hingewiesen,
dass auch Ausfiihrungsformen der vorliegenden Erfin-
dung mdglich sind, bei welchen kein Getriebe 184 mit
einem variablen Ubersetzungsverhaltnis verwendet
wird, sondern ein Getriebe mit einem festen Uberset-
zungsverhaltnis.

[0074] Die Kettenrader 162, 170 kdnnen beispielswei-
se einzeln aus Metall gefertigt und zusammengesetzt
sein. Weiterhin konnen einzelne Teile des Radersatzes,
wie beispielsweise Flhrungsscheiben, auch ganz oder
teilweise aus Kunststoff gefertigt sein. Auch eine Ferti-
gungdes gesamten Radersatzes aus Kunststoffist denk-
bar. Der Radersatz ist vorzugsweise mit Walzlagern ge-
lagert, was eine geringere Reibung und dadurch einen
leichten Lauf ermdglicht. Die Kettenrader 162 und die
Welle 164 sowie auch die Zugmittel 158, 172 kénnen
weitere Bestandteile des Getriebes 184 sein.

[0075] Wie oben bereits ausgeflhrt, ist zur Realisie-
rung einer halbautomatischen und/oder vollautomati-
schen Haube 136 an dem Getriebe 184 mindestens ein
elektromechanischer Antrieb 186 angekoppelt, welcher
mindestens einen Motor umfasst, beispielsweise min-
destens einen Elektromotor. Insbesondere kann es sich
hierbei um einen Gleichstrom-Getriebemotor handeln.
Der elektromechanische Antrieb 186 kann beispielswei-
se mittels einer weiteren Kette 188 und/oder einer ande-
ren Art von Zugmittel sowie mittels zweier Ritzel 190,
welche gleichartig oder auch verschiedenartig sein kdn-
nen, und/oder mittels eines weiteren Getriebes mit fes-
tem oder variablem Ubersetzungsverhaltnis angekop-
pelt sein.

[0076] Um das Bedienpersonal vor allzu grofen
SchlieRkraften der halbautomatischen oder vollautoma-
tischen Haube zu schiitzen, sind bei einer optionalen
halbautomatischen oder auch vollautomatischen Haube
mehrere LOsungen anwendbar. So kann der Elektromo-
tor beispielsweise so befestigt werden, dass sein Dreh-
moment Uber eine federunterstiitzte Drehmomentstiitze
192 abgefangen wird. Bei einem zu groRen Drehmo-
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ment, beispielsweise einer zu groRen SchlieRkraft an der
Haube 136, wird diese Drehmomentstiitze 192 ausge-
lenkt. Diese Bewegung kann beispielsweise mittels eines
Schalters 194 erkannt werden, der sein Signal an die
Steuerung 148 weitergeben kann. Die Steuerung 148
kann dann beispielsweise die Bewegung der Haube 136
beenden und optional eine umgekehrte Bewegung ein-
leiten.

[0077] Alternativ oder zusatzlich kann in der Kraftiber-
tragungsstrecke 182, einschlieBlich des elektromecha-
nischen Antriebs 186, mindestens ein Drehgeber inte-
griert sein, welcher ebenfalls mit der Steuerung 148 ver-
bunden sein kann. Dieser Drehgeber ist in Figur 3 nicht
dargestellt. Die Steuerung 148 kann beispielsweise er-
kennen, wenn die Signale des Drehgebers ausbleiben,
beispielsweise weil eine Bewegung behindert ist. In die-
sem Fall kann die Steuerung 148 dann beispielsweise
die Bewegung der Haube beenden und/oder eine umge-
kehrte Bewegung einleiten. Zur Begrenzung einer even-
tuell auftretenden Quetschkraft kann die Gewichtsaus-
gleichskraft fur die Haube 136 so auf die SchlieRkraft
durch den Antrieb abgestimmt werden, dass ungefahrli-
che Werte nicht Gberschritten werden.

[0078] Um die Sicherheit des Bedienpersonals im Fal-
le des Versagens einzelner Bauteile des Gewichtsaus-
gleichs zu erhéhen, kdnnen beispielsweise mehrere Ele-
mente der Kraftiibertragungsstrecke 182 redundant aus-
gelegtsein. So kdnnen beispielsweise anstelle eines ein-
zelnen dritten Zugmittels 172, beispielsweise einer ein-
zelnen dritten Kette, zwei Ketten parallel oder "Ricken
an Ricken" eingesetzt werden. Weiterhin kann, alterna-
tiv oder zusatzlich, das dritte Zugmittel 172 um ein wei-
teres verformbares Bauteil und/oder Zugmittel erganzt
werden, beispielsweise ein Seil, welches im Fall eines
Bruchs der Kette die Zugkraft aufnehmen kann.

[0079] Weitere mdgliche Ausgestaltungen betreffen
Sicherungselemente, welche eine Sicherung bei einem
Bruch des mindestens einen Federelements 176 bieten.
So kann das Federelement 176 beispielsweise mindes-
tens ein Sicherungselement 196 aufweisen, welches bei-
spielsweise unmittelbar Bestandteil der Federelemente
176 sein kann oder auch, was ebenfalls umfasst sein
soll, mitdiesen gekoppelt sein kann. Beispielsweise kann
dieses Sicherungselement 196 ein Fangelement oder ei-
ne Fangeinrichtung umfassen, welche in diesem Ausfiih-
rungsbeispiel exemplarisch mit den beiden Federele-
menten 176 gekoppelt sind. Beispielsweise kann dieses
Sicherungselement mindestens eine Sicherungsstange
198 aufweisen, wobei die Kraftlibertragungsstrecke 182
bei einem Bruch des mindestens einen Federelements
176 oder, im Falle mehrerer Federelemente 176, an die
Sicherungsstange 198 ankoppeln kann. Auch andere
Ausgestaltungen sind jedoch mdglich.

[0080] Wie oben ausgefiihrt, kdnnen insbesondere
zwei erste Zugmittel 158 vorgesehen sein. Auch eine an-
dere Anzahl ist jedoch moglich. Weiterhin kdnnen zwei
oder mehr der genannten Elemente auch ganz oder teil-
weise zusammengefasstsein. Sokénnen beispielsweise
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die beiden ersten Zugmittel 158 auch kirzer ausgefiihrt
sein und beispielsweise mit einer einzelnen Kette ver-
bunden sein, die dann einzeln Uber den Radersatz mit
den Gewichtsausgleichs-Federelementen 176 verbun-
den sein kann.

[0081] Anstelle der genannten Rollenketten kann die
Erfindung auch mit anderen flexiblen oder verformbaren
Zugmitteln oder auch in Kombination mit verschiedenen
Arten von Zugmitteln verwirklicht sein. Beispielsweise
konnen Bolzenketten, Gliederketten, Riemen oder Seile
eingesetzt werden.

[0082] Zur Betatigung einer Haubenbewegung kann
ein Benutzer, insbesondere Bedienpersonal, beispiels-
weise ein oder mehrere Bedienelemente 200 betatigen,
welche beispielsweise seitlich oder an einer Vorderseite
der Basis 130 und/oder der Haube 136 angeordnet sein
kénnen. Diese kénnen beispielsweise auf die Steuerung
148 einwirken, welche wiederum den elektromechani-
schen Antrieb 186 ansteuert. Wie oben ausgefihrt, sind
jedoch grundsétzlich die Anordnung und der elektrische
Anschluss des mindestens einen Bedienelements 200
grundsatzlich problematisch. Insbesondere bei der in Fi-
gur 1 dargestellten Anordnung kann es sein, dass das
Bedienpersonal den Arbeitsplatz am Becken 120 verlas-
sen muss, um eine Bewegung der Haube 136 zu initiie-
ren.

[0083] Wie oben ausgefihrt,istzur L6sung dieser Pro-
blematikim Rahmen der vorliegenden Erfindung mindes-
tens ein Sensor 202 vorgesehen, welcher eingerichtet
ist, um einen manuellen Kraftangriff an die Abdeckvor-
richtung 134 und insbesondere die Haube 136 zu erken-
nen und vorzugsweise auch die Richtung dieses Kraft-
angriffs. Auf diese Weise kann beispielsweise die Haube
136 durch einen Benutzer, wenn sich diese in der ge-
schlossenen Position 135 befindet, leicht angehoben
werden, also in die Offnungsbewegungsrichtung 139 be-
wegt werden, was durch den Sensor 202 erkannt wird.
Beispielsweise kénnen Bewegungen von 5 mm oder
mehr oder Bewegungen groRer als 5 mm erkanntwerden
als ein Wunsch, die Haube 136 in diese Richtung zu be-
wegen. Umgekehrt kann beispielsweise die Haube 136
durch einen Benutzer, wenn sich diese in der gedffneten
Position 137 befindet, leicht nach unten, in SchlieRbe-
wegungsrichtung 141, gezogen werden, was durch den
Sensor 202 erkannt wird. Die Erkennung dieses Kraft-
angriffs sowie gegebenenfalls der Richtung dieses Kraft-
angriffs kann dann von der Steuerung 148 in einen ent-
sprechenden Steuerbefehl fiir den elektromechanischen
Antrieb 186 umgewandelt werden, um die Bewegung der
Haube 136 in der gewiinschten Richtung anschlieRend
durch den elektromechanischen Antrieb 186 zu unter-
stitzen oder sogar ausschlieRlich durch den elektrome-
chanischen Antrieb 186 durchzufiihren. Die Haube 136
selbst kann also als eine Art Bedienelement 200 genutzt
werden, indem durch einen Kraftangriff an dieser Haube
136 ein Wunsch hinsichtlich einer Bewegung der Haube
136 an die Steuerung 148 Ubermittelt wird.

[0084] Der Sensor 202 kann grundséatzlich an ver-
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schiedenen Stellen innerhalb der Reinigungsvorrichtung
110 angeordnet sein. So kann der mindestens eine Sen-
sor 202 beispielsweise an einem oder mehreren der fol-
genden Orte angeordnet sein: an der Haube 136; an dem
Fihrungselement 150; an der Fihrungsschiene 152; in-
nerhalb des Getriebes 184, beispielsweise innerhalb der
Kraftibertragungsstrecke 182 und/oder an anderer Stel-
le innerhalb des Getriebes 184; in dem elektromechani-
schen Antrieb 186. In dem dargestellten Ausfiih-rungs-
beispiel konnen der elektromechanische Antrieb 186
und/oder das Getriebe 184 beispielsweise mindestens
eine angetriebene Welle 204 umfassen, welche von dem
elektromechanischen Antrieb 186 vorzugsweise drehbar
ist, vorzugsweise in beide mdglichen Drehrichtungen.
Der Sensor 202 kann beispielsweise einen Inkremental-
geber 206 umfassen, welcher beispielsweise an einem
Wellenende der Welle 204 angeordnet sein kann.
[0085] Der Sensor 202 kann beispielsweise drahtlos
oder auch drahtgebunden mit der Steuerung 148 ver-
bunden sein, um mit dieser unidirektional oder auch bi-
direktional zu kommunizieren. Die Steuerung 148 kann
beispielsweise eingerichtet sein, um die Informationen
des Sensors 202 auszuwerten und entsprechende Steu-
erbefehle an den elektromechanischen Antrieb 186 zu
geben. Der elektromechanische Antrieb 186 kann direkt
oder indirekt, beispielsweise drahtlos oder drahtgebun-
den, mit der Steuerung 148 verbunden sein. So kann die
Steuerung 148 zum Beispiel eingerichtet sein, um den
elektromechanischen Antrieb 186 zu starten, eine Dreh-
richtung desselben zu beeinflussen oder auch eine Dreh-
geschwindigkeit. Auch andere Ausgestaltungen sind
moglich. Die Steuerung 148 kann beispielsweise einge-
richtet sein, um Signale und/oder Informationen des Sen-
sors 202 programmtechnisch auszuwerten, beispiels-
weise indem ein Schwellwertverfahren verwendet wird.
So kann beispielsweise eine Veranderung der von dem
Sensor 202 Ubermittelten Stellung und/oder eines Inkre-
ments Uberwacht werden und beispielsweise mit einem
oder mehreren Schwellwerten verglichen werden. Auf
diese Weise kann beispielsweise die oben beschriebene
Uberwachung erfolgen, dahingehend, ob die Haube 136
durch den manuellen Kraftangriff um mehr als eine vor-
gegebene Wegstrecke bewegt wurde, was dann als Be-
fehl fir eine weitere Bewegung in der Richtung dieses
Kraftangriffs interpretiert werden kann.

[0086] Der elektromechanische Antrieb 186 kann ins-
besondere als Gleichstrom-Getriebemotor ausgestaltet
sein. Der Motor des elektromechanischen Antriebs 186,
beispielsweise der Gleichstrom-Getriebemotor, ist so
ausgelegt, dass dieser nicht selbsthemmend ist. Da-
durch kann eine Bewegung von Hand erfolgen und/oder
es kann auch in einem Storfall die Haube 136 auch von
Hand betatigt werden. Der Motor kann dabei mitbewegt
werden. Der Inkrementalgeber 206 kann beispielsweise
eine Drehbewegung des Motors erkennen sowie die zu-
gehdrige Arbeitsrichtung und diese Signale an die Steu-
erung 148 weitergeben. Die Steuerung 148 kann bei-
spielsweise dieses Signal auswerten, den Bewegungs-
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wunsch inter-pretieren und dann den Motor in die ent-
sprechende Richtung ansteuern.

[0087] Weiterhin kann die Reinigungsvorrichtung 110
auch zusatzliche Funktionen aufweisen. So kann diese
insbesondere zur Durchfiihrung mindestens eines Rei-
nigungsprogramms einge-richtet sein, beispielsweise
durch eine entsprechende programmtechnische Einrich-
tung der Steuerung 148. Beispielsweise kann, nach einer
SchlieBbewegung, wenn sich die Haube 136 in der ge-
schlossenen Position 135 befindet, automatisch ein
Spilprogramm gestartet werden.

[0088] Wie oben ausgefiihrt, sind bei der erfindungs-
gemalen Ausgestaltung insbesondere keine separaten
Tasten und/oder Schalter nétig, um eine Bewegung der
Haube 136 zu initiieren. Hierdurch entfallen die entspre-
chenden Installationsanforderungen, und es lassen sich
im Vergleich zu herkdmmlichen Reinigungsvorrichtun-
gen 110 auch Kosten deutlich reduzieren. Der Griff 140
befindet sich Ublicherweise in einer ergonomisch giins-
tigen Position an der Haube 136, beispielsweise in einer
ergonomisch gunstigen Stellung zu einem Arbeitsplatz
an dem Becken 120. Bedienpersonal an diesem Arbeits-
platz kann somit den Griff 140 leicht erreichen und damit
die Haubenbewegung initiieren, auch ohne Sichtkontakt
zu der Steuerung 148 und/oder zu entsprechenden Be-
dienelementen 200. Zudem ist ein Einlernen in der Regel
nicht erforderlich, da die Haubenbewegung intuitiv initi-
iert wird, mit einer entsprechenden Bewegung des Giriffs
140. Es ergibt sich somit eine bedienerfreundliche und
bedienungssichere Gesamtsituation der Reinigungsvor-
richtung 110.

Bezugszeichenliste

[0089]

110  Reinigungsvorrichtung

112 Durchschubgeschirrspilmaschine
114 Zulauftisch

116  Haubengeschirrspiilmaschine
118  Auslauftisch

120 Becken

122  Schlauchbrause

124  Reinigungsgut

126  Geschirrkorb

128  Reinigungskammer

130 Basis

132 Gestell

134  Abdeckvorrichtung

135 geschlossene Position

136  Haube

137  gedffnete Position

138  Betatigungselement

139  Offnungsbewegungsrichtung
140  Griff

141 SchlieRbewegungsrichtung
146  Seitenwand

148  Steuerung



27 EP 3 753 468 B1 28

150 Fidhrungselement

152  Fuhrungsschiene

154  Rolle

156 Kragarm

158  erstes Zugmittel

160  Umlenkrad

162  erstes Kettenrad

164  Welle

166  Drehmomentwandler
168 Drehmomentlbertragungselement
170  drittes Kettenrad

172 drittes Zugmittel

174  Angriffspunkt

176  Federelement

178  erste Drehrichtung

180 zweite Drehrichtung

182  Kraftibertragungsstrecke
184  Getriebe

185  Zugmittelgetriebe

186  elektromechanischer Antrieb
188 Kette

190 Ritzel

192  Drehmomentstiitze

194  Schalter

196  Sicherungselement

198  Sicherungsstange

200 Bedienelement

202  Sensor

204  Welle

206 Inkrementalgeber
Patentanspriiche

1. Reinigungsvorrichtung (110) zum Reinigen von Rei-

nigungsgut (124), umfassend mindestens eine Rei-
nigungskammer (128) und mindestens eine die Rei-
nigungskammer (128) zumindest teilweise um-
schlieende Abdeckvorrichtung (134), wobei die Ab-
deckvorrichtung (134) iber mindestens ein Getriebe
(184) mittels mindestens eines elektromechani-
schen Antriebs (186) in einer Offnungsbewegungs-
richtung (139) von einer geschlossenen Position
(135) in eine gedffnete Position (137) oder in einer
SchlieRbewegungsrichtung (141) von einer gedffne-
ten Position (137) in eine geschlossene Position
(135) bewegbar ist, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) weiterhin einen Sensor (202) aufweist,
wobei der Sensor (202) eingerichtet ist, um einen
manuellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung
(134)in der Offnungsbewegungsrichtung (139) oder
in der SchlieBbewegungsrichtung (141) zu erkennen
und wobei die Reinigungsvorrichtung (110) weiter-
hin eingerichtetist, um entsprechend der Erkennung
des manuellen Kraftangriffs den elektromechani-
schen Antrieb (186) anzusteuern, wobei der elektro-
mechanische Antrieb (186) einen Motor umfasst,
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wobei der Motor ein nicht-selbsthemmender Motor
ist, insbesondere ein elektrischer Motor, vorzugs-
weise ein Getriebemotor und besonders bevorzugt
ein Gleichstrom-Getriebemotor.

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorherge-
henden Anspruch, wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) derart eingerichtet ist, dass durch den manu-
ellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung (134)der
Motor mitbewegt wird, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um eine Bewegung des Motors zu er-
kennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einemder vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) min-
destens einen mitdem elektromechanischen Antrieb
(186) verbundenen Inkrementalgeber (206) auf-
weist.

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorherge-
henden Anspruch, wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) derart eingerichtet ist, dass durch den manu-
ellen Kraftangriff an der Abdeckvorrichtung (134)der
Motor mitbewegt wird, wobei der Inkrementalgeber
(206) eingerichtet ist, um eine Drehbewegung des
Motors, die durch die manuelle Bewegung der Ab-
deckvorrichtung (134) induziert wird, zu erkennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einemder vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) eine Geschirrsplilmaschine ist, wobei die
Geschirrspilmaschine ausgewahlt ist aus einer
Haubengeschirrspilmaschine (116) und einer
Durchschubgeschirrsplimaschine (112).

Reinigungsvorrichtung (110) nach dem vorherge-
henden Anspruch, wobei die Reinigungsvorrichtung
(110) derart eingerichtet ist, dass eine Haube (136)
der Reinigungsvorrichtung (110) von Hand beweg-
bar ist, wodurch der Motor mitbewegt wird.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einemder vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Abdeckvorrichtung
(134) eine linear bewegliche Abdeckvorrichtung
(134) ist.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einemder vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Abdeckvorrichtung
(134) ausgewahltist aus der Gruppe bestehend aus:
einer die Reinigungskammer (128) zumindest teil-
weise abdeckenden und/oder umschlieenden
Haube (136); einem die Reinigungskammer (128)
zumindest teilweise umschlieRenden Mantel; einer
Tur, insbesondere einer oder mehreren Schiebetl-
ren.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einemder vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
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tung (110) eine Steuerung (148) aufweist, wobei die
Steuerung (148) eingerichtet ist, um den elektrome-
chanischen Antrieb (186) anzusteuern.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) in mindestens einerder folgenden Weisen
eingerichtet ist: die Reinigungsvorrichtung (110) ist
eingerichtet, um einen manuellen Kraftangriff in der
Offnungsbewegungsrichtung (139) zu erkennen und
den elektromechanischen Antrieb (186) derart an-
zusteuern, dass die Abdeckvorrichtung (134) in der
Offnungsbewegungsrichtung (139) bewegt wird; die
Reinigungsvorrichtung (110) ist eingerichtet, um ei-
nen manuellen Kraftangriff in der Schlielbewe-
gungsrichtung (141) zu erkennen und den elektro-
mechanischen Antrieb (186) derart anzusteuern,
dass die Abdeckvorrichtung (134) in der SchlieRbe-
wegungsrichtung (14 1) bewegt wird.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um eine Richtung des manuellen Kraft-
angriffs zu erkennen.

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der Sensor (202) ein-
gerichtet ist, um den manuellen Kraftangriff an der
Abdeckvorrichtung (134) aufgrund einer Bewegung
zu erfassen, wobei die Bewegung ausgewahltistaus
einer Bewegung der Abdeckvorrichtung (134), einer
Bewegung eines Getriebes und einer Bewegung des
elektromechanischen Antriebs (186).

Reinigungsvorrichtung (110) nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei die Reinigungsvorrich-
tung (110) weiterhin eingerichtet ist, um nach Durch-
fihrung einer SchlieRbewegung, nachdem die Ab-
deckvorrichtung (134) die geschlossene Position er-
reicht hat, mindestens ein Reinigungsprogramm zu
starten.

Verfahren zum Reinigen von Reinigungsgut (124),
umfassend ein Reinigen des Reinigungsguts (124)
in mindestens eine Reinigungskammer (128), wobei
mindestens eine die Reinigungskammer (128) zu-
mindest teilweise umschlielende Abdeckvorrich-
tung (134) verwendet wird, wobei die Abdeckvorrich-
tung (134) Uber mindestens ein Getriebe (184) mit-
tels mindestens eines elektromechanischen An-
triebs (186) in einer Offnungsbewegungsrichtung
(139) von einer geschlossenen Position in eine ge-
offnete Position oder in einer Schlielbewegungs-
richtung (141) von einer gedffneten Position in eine
geschlossene Position bewegbar ist, wobei das Ver-
fahren weiterhin eine Erkennung eines manuellen
Kraftangriffs an der Abdeckvorrichtung (134) in der
Offnungsbewegungsrichtung (139) oder in der
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SchlieBbewegungsrichtung (141) mittels mindes-
tens eines Sensors (202) umfasst und wobei das
Verfahren weiterhin eine Ansteuerung des elektro-
mechanischen Antriebs (186) entsprechend der Er-
kennung des manuellen Kraftangriffs umfasst, wobei
der elektromechanische Antrieb (186) einen Motor
umfasst, wobei der Motor ein nicht-selbsthemmen-
der Motor ist, insbesondere ein elektrischer Motor,
vorzugsweise ein Getriebemotor und besonders be-
vorzugt ein Gleichstrom-Getriebemotor.

Verfahren nach dem vorhergehenden Anspruch,
wobei die Ansteuerung des elektromechanischen
Antriebs (186) mindestens einen der folgenden
Schritte umfasst: bei einer Erkennung eines manu-
ellen Kraftangriffs in der Offnungsbewegungsrich-
tung (139) eine Ansteuerung des elektromechani-
schen Antriebs (186) derart, dass die Abdeckvorrich-
tung (134) in der Offnungsbewegungsrichtung (139)
bewegt wird; bei einer Erkennung eines manuellen
Kraftangriffs in der SchlieRbewegungsrichtung (141)
eine Ansteuerung des elektromechanischen An-
triebs (186) derart, dass die Abdeckvorrichtung
(134) in der SchlieBbewegungsrichtung (141) be-
wegt wird.

Claims

Cleaning device (110) for cleaning items to be
cleaned (124), comprising at least one cleaning
chamber (128) and at least one covering device
(134) at least partially surrounding the cleaning
chamber (128), wherein the covering device (134)
can be moved in an opening movement direction
(139) from a closed position (135) into an open po-
sition (137) or in a closing movement direction (141)
from an open position (137) into a closed position
(135) by means of at least one electromechanical
drive (186) via at least one transmission (184),
wherein the cleaning device (110) furthermore has
a sensor (202), wherein the sensor (202) is designed
to detect an action of manual force on the covering
device (134) in the opening movement direction
(139) orin the closing movement direction (14 1), and
wherein the cleaning device (110) is furthermore de-
signed to control the electromechanical drive (186)
inaccordance with the detection of the action of man-
ual force, wherein the electromechanical drive (186)
comprises a motor, wherein the motor is a non-self-
locking motor, in particular an electric motor, prefer-
ably a geared motor and particularly preferably a DC
geared motor.

Cleaning device (110) according to the preceding
claim, wherein the cleaning device (110) is designed
in such a way that the motor is moved simultaneously
by the action of manual force on the covering device
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(134), wherein the sensor (202) is designed to detect
a movement of the motor.

Cleaning device (110) according to either of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) has at least
one incremental encoder (206) connected to the
electromechanical drive (186).

Cleaning device (110) according to the preceding
claim, wherein the cleaning device (110)is designed
in such away that the motor is moved simultaneously
by the action of manual force on the covering device
(134), wherein the incremental encoder (206) is de-
signed to detect a rotary movement of the motor
which is induced by the manual movement of the
covering device (134).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) is
a dishwasher, wherein the dishwasher is selected
from a hood-type dishwasher (116) and a pass-
through dishwasher (112) .

Cleaning device (110) according to the preceding
claim, wherein the cleaning device (110)is designed
in such away that a hood (136) of the cleaning device
(110) can be moved by hand, as a result of which
the motor is moved simultaneously.

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the covering device (134) is
a linear-motion covering device (134).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the covering device (134) is
selected from the group comprising: a hood (136) at
least partially covering and/or surrounding the clean-
ing chamber (128); a jacket at least partially sur-
rounding the cleaning chamber (128); a door, in par-
ticular one or more sliding doors.

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) has
a controller (148), wherein the controller (148) is de-
signed to control the electromechanical drive (186).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) is
designed in at least one of the following ways: the
cleaning device (110) is designed to detect an action
of manual force in the opening movement direction
(139) and to control the electromechanical drive
(186) in such a way that the covering device (134)
is moved in the opening movement direction (139);
the cleaning device (110) is designed to detect an
action of manual force in the closing movement di-
rection (141) and to control the electromechanical
drive (186) in such a way that the covering device
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(134) is moved in the closing movement direction
(141).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) is designed
to detect a direction of the action of manual force.

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the sensor (202) is designed
to detect the action of manual force on the covering
device (134) from a movement, wherein the move-
ment is selected from a movement of the covering
device (134), a movement of a transmission and a
movement of the electromechanical drive (186).

Cleaning device (110) according to one of the pre-
ceding claims, wherein the cleaning device (110) is
furthermore designed to start at least one cleaning
programme after a closing movement has been car-
ried out, once the covering device (134) has reached
the closed position.

Method for cleaning items to be cleaned (124), com-
prising cleaning the items to be cleaned (124) in at
least one cleaning chamber (128), wherein at least
one covering device (134) at least partially surround-
ing the cleaning chamber (128) is used, wherein the
covering device (134) can be moved in an opening
movement direction (139) from a closed position into
an open position or in a closing movement direction
(141) from an open position into a closed position by
means of at least one electromechanical drive (186)
via at least one transmission (184), wherein the
method furthermore comprises detecting an action
of manual force on the covering device (134) in the
opening movement direction (139) or in the closing
movement direction (141) by means of at least one
sensor (202), and wherein the method furthermore
comprises controlling the electromechanical drive
(186) in accordance with the detection of the action
of manual force, wherein the electromechanical
drive (186) comprises a motor, wherein the motor is
a non-self-locking motor, in particular an electric mo-
tor, preferably a geared motor and particularly pref-
erably a DC geared motor.

Method according to the preceding claim, wherein
control of the electromechanical drive (186) compris-
es at least one of the following steps: when an action
of manual force in the opening movement direction
(139) is detected, the electromechanical drive (186)
is controlled in such a way that the covering device
(134) is moved in the opening movement direction
(139); when an action of manual force in the closing
movement direction (141) is detected, the electro-
mechanical drive (186) is controlled in such a way
that the covering device (134) is moved in the closing
movement direction (141).
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Revendications

Dispositif de nettoyage (110) destiné a nettoyer des
articles a nettoyer (124), ledit dispositif comprenant
au moins une chambre de nettoyage (128) et au
moins un dispositif de recouvrement (134) enfer-
mant au moins partiellement la chambre de nettoya-
ge (128), le dispositif de recouvrement (134) pouvant
étre déplacé dans une direction de mouvement
d’ouverture (139) d’une position fermée (135) a une
position ouverte (137) ou dans une direction de mou-
vement de fermeture (141) d’'une position ouverte
(137) a une position fermée (135) au moyen d’au
moins un entrainement électromécanique (186) par
le biais d’au moins une transmission (184), le dispo-
sitif de nettoyage (110) comprenant en outre un cap-
teur (202), le capteur (202) étant congu pour détecter
une application de force manuelle sur le dispositif de
recouvrement (134) dans la direction de mouvement
d’ouverture (139) ou dans ladirection de mouvement
defermeture (141), etle dispositif de nettoyage (110)
étant en outre congu pour commander I'entraine-
ment électromécanique (186) en fonction de la dé-
tection de I'application de force manuelle, I'entraine-
ment électromécanique (186) comprenant un mo-
teur, le moteur étant un moteur non-autobloquant,
en particulier un moteur électrique, de préférence un
motoréducteur et de maniére particulierement pré-
férée un motoréducteur a courant continu.

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
précédente, le dispositif de nettoyage (110) étant
congu de telle sorte que le moteur soit déplacé par
'application de force manuelle sur le dispositif de
recouvrement (134), le capteur (202) étant congu
pour détecter le mouvement du moteur.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) comportant
au moins un codeur incrémental (206) relié a I'en-
trainement électromécanique (186).

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
précédente, le dispositif de nettoyage (110) étant
congu de telle sorte que le moteur soit déplacé par
'application de force manuelle sur le dispositif de
recouvrement (134), le codeur incrémental (206)
étant congu pour détecter un mouvement de rotation
du moteur qui est induit par le mouvement manuel
du dispositif de recouvrement (134).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
(110) étant un lave-vaisselle, le lave-vaisselle étant
choisi parmi un lave-vaisselle a capot (116) et un
lave-vaisselle a passage direct (112).

Dispositif de nettoyage (110) selon la revendication
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précédente, le dispositif de nettoyage (110) étant
congu de telle sorte qu’un capot (136) du dispositif
de nettoyage (110) puisse étre déplacé a la main,
ce qui déplace également le moteur.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de recouvrement
(134) étant un dispositif de recouvrement (134) a
déplacement linéaire.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de recouvrement
(134) étant choisi dans le groupe comprenant : un
capot (136) recouvrant au moins partiellement et/ou
enfermant la chambre de nettoyage (128) ; une en-
veloppe enfermant au moins partiellement la cham-
bre de nettoyage (128) ; une porte, notamment une
ou plusieurs portes coulissantes.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
(110) comportant une commande (148), lacomman-
de (148) étant congue pour commander l'entraine-
ment électromécanique (186).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
(110) étant congu selon 'une au moins des manieres
suivantes : le dispositif de nettoyage (110) étant con-
cu pour détecter une application de force manuelle
dans la direction de mouvement d’ouverture (139)
et pour commander I'entrainement électromécani-
que (186) de facon a déplacer le dispositif de recou-
vrement (134) dans la direction de mouvement
d’ouverture (139) ; le dispositif de nettoyage (110)
étant congu pour détecter une application de force
manuelle dans la direction de mouvement de ferme-
ture (141) et pour commander I'entrainement élec-
tromécanique (186) de fagon a déplacer le dispositif
de recouvrement (134) dans la direction de mouve-
ment de fermeture (141).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) étant congu
pour détecter une direction de I'application de force
manuelle.

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le capteur (202) étant congu
pour détecter I'application de force manuelle sur le
dispositif de recouvrement (134) en raison d’'un mou-
vement, le mouvement étant choisi parmi un mou-
vementdu dispositif de recouvrement (134), un mou-
vementd’'une transmission etun mouvementdel’en-
trainement électromécanique (186).

Dispositif de nettoyage (110) selon I'une des reven-
dications précédentes, le dispositif de nettoyage
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(110) étant en outre congu pour démarrer au moins
un programme de nettoyage aprés qu’un mouve-
ment de fermeture a été effectué aprés que le dis-
positif de recouvrement (134) a atteint la position
fermée.

Procédé de nettoyage d’articles a nettoyer (124), le-
dit procédé comprenant un nettoyage des articles a
nettoyer (124) dans au moins une chambre de net-
toyage (128), au moins un dispositif de recouvre-
ment (134) qui enferme au moins partiellement la
chambre de nettoyage (128) étant utilisé, le dispositif
de recouvrement (134) pouvant étre déplacé dans
une direction de mouvementd’ouverture (139) d’'une
position fermée a une position ouverte ou dans une
direction de mouvement de fermeture (141) d’'une
position ouverte a une position fermée au moyen
d’aumoins un entrainement électromécanique (186)
par le biais d’au moins une transmission (184), le
procédé comprenant en outre une détection d’'une
application de force manuelle sur le dispositif de re-
couvrement (134) dans la direction de mouvement
d’ouverture (139) ou dans ladirection de mouvement
de fermeture (141) au moyen d’au moins un capteur
(202) et le procédé comprenant en outre une com-
mande de 'entrainementélectromécanique (186) en
fonction de la détection de I'application de force ma-
nuelle, I'entrainement électromécanique (186) com-
prenant un moteur, le moteur étant un moteur non-
autobloquant, en particulier un moteur électrique, de
préférence un motoréducteur et de maniére particu-
lierement préférée un motoréducteur a courant con-
tinu.

Procédé selon la revendication précédente, la com-
mande de I'entrainement électromécanique (186)
comprenant I'une au moins des étapes suivantes :
commander, lors d’'une détection d’'une application
de force manuelle dans la direction de mouvement
d’ouverture (139), I'entrainement électromécanique
(186) de facon a déplacer le dispositif de recouvre-
ment (134) dans la direction de mouvementd’ouver-
ture (139) ; commander, lors d’'une détection d’'une
application de force manuelle dans la direction de
mouvement de fermeture (141), 'entrainement élec-
tromécanique (186) de fagon a déplacer le dispositif
de recouvrement (134) dans la direction de mouve-
ment de fermeture (141).
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