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(54) REINIGUNGSMASCHINE MIT GEGENGLEICH POSITIONIERBAREN ANTRIEBSRÄDERN

(57) Die Erfindung betrifft eine Reinigungsmaschine
zur Behandlung von Bodenflächen. Die Reinigungsma-
schine umfasst mindestens zwei Antriebsräder, welche
jeweils eine Vertikalachse umfassen. Die Antriebsräder
sind um die Vertikalachse gesteuert schwenkbar. Die
Reinigungsmaschine umfasst zudem mindestens ein
Hauptreinigungswerkzeugsystem, welches vorzugswei-

se zwei gegenläufig rotierbare Reinigungswerkzeuge
umfasst. Die Antriebsräder sind gegengleich um die Ver-
tikalachsen positionierbar und vorzugsweise gegen-
gleich um die Vertikalachsen verschwenkbar. Die Erfin-
dung betrifft ausserdem die Verwendung einer Reini-
gungsmaschine zur Behandlung von Bodenflächen.

EP
4

81
7

49
0

A
1

Processed by Luminess, 75001 PARIS (FR)



2

1 EP 4 817 490 A1 2

Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Reini-
gungsmaschine zur Behandlung von Bodenflächen
und die Verwendung einer Reinigungsmaschine zur Be-
handlung von Bodenflächen.
[0002] Um Bodenflächen effizient zu behandeln, ins-
besondere zu reinigen werden Reinigungsmaschinen
eingesetzt. Solch eine Behandlung kann beispielsweise
das Kehren und/oder Scheuern von Bodenflächen um-
fassen. Solche Reinigungsmaschinen sind aus dem
Stand der Technik bekannt.
[0003] CN 117064280 A beschreibt eine Reinigungs-
maschine, insbesondere eine autonom fahrende
Scheuersaugmaschine, mit zwei rotierenden Reini-
gungswerkzeugen und zwei Hinterrädern. Diese Reini-
gungsmaschine besitzt den Nachteil, dass die Reini-
gungsmaschine rückwärts aus einer Nische oder Raum-
ecke fahren muss, wodurch die Reinigungsflüssigkeit
nicht vollständig von der Reinigungsmaschine aufge-
nommen werden kann und somit zusammen mit allfälli-
gen Verunreinigungen auf dem Boden verbleibt.
[0004] US 5485653 A beschreibt eine Aufsitzreini-
gungsmaschine, welche als Kehr‑ oder als Scheuer-
saugmaschine ausgebildet sein kann. Diese Reini-
gungsmaschine besitzt vier Räder, wobei zwei steuerbar
sind. Die steuerbaren Räder sind an bewegbaren Armen
angebracht, wodurch die Wendigkeit der Reinigungs-
maschineverbessertwurde.Nichtsdestotrotzmussauch
diese Reinigungsmaschine eine Nische oder Raumecke
rückwärtsfahrend verlassen, wodurch keine vollständige
Reinigung erzielt werden kann, zudem werden in der
Scheuersaug-Ausführung zwei Räder durch die Reini-
gungsflüssigkeit benetzt, wodurch sich die Traktion ver-
schlechtert.
[0005] Es ist die Aufgabe der Erfindung die Nachteile
im Stand der Technik zu überwinden. Insbesondere soll
durch eine Reinigungsmaschine zur Behandlung von
Bodenflächen das effiziente und sichere Reinigen von
Nischen und Raumecken verbessert werden.
[0006] Die Aufgabe wird durch eine Reinigungsma-
schine zur Behandlung von Bodenflächen und die Ver-
wendung einer Reinigungsmaschine zur Behandlung
von Bodenflächen gemäss den unabhängigen Ansprü-
chen gelöst.
[0007] Insbesondere wird die Aufgabe durch eine Rei-
nigungsmaschine zur Behandlung von Bodenflächen
gelöst. Die Reinigungsmaschine umfasst mindestens
zwei Antriebsräder, welche jeweils eine Vertikalachse
umfassen. Die Antriebsräder sind um die Vertikalachse
gesteuert schwenkbar. Die Reinigungsmaschine um-
fasst weiter mindestens ein Hauptreinigungswerkzeug-
system, welches vorzugsweise zwei gegenläufig rotier-
bare Reinigungswerkzeuge umfasst.
[0008] Die Antriebsräder sind gegengleich um die Ver-
tikalachsen positionierbar und vorzugsweise gegen-
gleich um die Vertikalachsen verschwenkbar.
[0009] Eine Reinigungsmaschine bezeichnet in die-

sem Fall eine Maschine, welche dazu geeignet ist, eine
Bodenfläche zu behandeln. Insbesondere kann die Rei-
nigungsmaschine als Kehrmaschine und/oder Saugma-
schineund/oderScheuersaugmaschineund/oderPolier-
maschine ausgebildet sein.
[0010] Des Weiteren kann die Reinigungsmaschine
als Nachläufer-Reinigungsmaschine und/oder als Auf-
sitzreinigungsmaschineund/oderalsAufstehreinigungs-
maschine und/oder als autonom fahrende Reinigungs-
maschine ausgebildet sein.
[0011] Die Reinigungsmaschine kann über einen oder
mehrereElektromotoren oder einenVerbrennungsmotor
antreibbar sein. Die Reinigungsmaschine kann zudem
einen odermehrere Behältnisse umfassen durch welche
Wasser und/oder Reinigungsmittel und/oder Abwasser
und/oder Kehrgut aufnehmbar ist. Die Reinigungsma-
schine, insbesondere als Scheuersaugmaschine ausge-
bildet, kann eine oder mehrere Düsen umfassen, durch
welcheWasser und/oderReinigungsmittel freigebbar ist.
DieReinigungsmaschine kann desWeiteren eineStand‑
und/oder Sitzfläche und/oder einen Handgriff umfassen.
DieReinigungsmaschine kanneineLenkeinrichtungum-
fassen, welche beispielsweise als Lenkrad, Joystick,
Touchscreen oder Pedalsteuer ausgebildet sein kann.
Die Reinigungsmaschine, insbesondere als autonom
fahrende Reinigungsmaschine, kann eine oder mehrere
Kameras und/oder eine oder mehrere Sensoren und
mindestens eine Recheneinheit umfassen.
[0012] Ein Hauptreinigungswerkzeugsystem kann ein
oder mehrere Reinigungswerkzeuge umfassen, welche
dazu geeignet sind, eine oder mehrere Behandlungs-
schritte wie beispielsweise Kehren, Saugen, Scheuern,
Wischen, Polieren auszuführen. Die Reinigungswerk-
zeuge können rotierbar oder oszillierbar angeordnet
sein, insbesondere können die Reinigungswerkzeuge
um eine odermehrere Vertikalachsen und/oder Horizon-
talachsen rotierbar sein. Gegenläufig rotierbare Reini-
gungswerkzeuge sind bevorzug so rotierbar, dass Bo-
denverunreinigungen von der Reinigungsmaschine auf-
nehmbar sind.
[0013] Antriebsräder bezeichnet in diesem Fall Räder,
durchwelchedieReinigungsmaschineantreibbar ist.Die
Antriebsräder können eine im Wesentlichen glatte oder
profilierte Lauffläche umfassen. Des Weiteren ist es
denkbar, dass die Antriebsräder Luftreifen oder Hart-
gummireifen umfassen. Die Antriebsräder können mit-
tels Gleit‑ oder Wälzlager lagerbar sein.
[0014] Die Antriebsräder rotieren jeweils um eine
Raddrehachse, die im Wesentlichen senkrecht zur Ver-
tikalachse ist.
[0015] Die Antriebsräder sind um eine Vertikalachse
schwenkbar, wobei die Antriebsräder vorzugsweise kei-
ne Ausladung aufweisen. Eine Ausladung bezeichnet in
diesem Fall einen horizontalen Abstand zwischen der
Raddrehachse und der Vertikalachse. Die Antriebsräder
können mechanisch, elektrisch, pneumatisch oder hyd-
raulisch bewegbar und/oder steuerbar sein.
[0016] Die Antriebsräder sind gegengleich um die Ver-
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tikalachsen positionierbar. Die Antriebsräder sind dabei
jeweils umeinenVerschwenkwinkelαpositionierbar.Der
Verschwenkwinkel entspricht jenemWinkel, umwelchen
die Räder aus einer Neutralstellung um die Vertikalach-
sen positioniert sind. Die Neutralstellung entspricht einer
Radstellung, bei welcher die Reinigungsmaschine vor-
wärtsfährt. In diesem Fall bedeutet vorwärtsfahrt, dass
das Hauptreinigungssystem vor den Antriebsrädern an-
geordnet ist und die Antriebsräder im Wesentlichen pa-
rallel angeordnet sind.
[0017] Die Antriebsräder sind vorzugsweise um den-
selben Verschwenkwinkel α gegengleich positionierbar.
Es ist jedoch auch denkbar, dass die Antriebsräder um
unterschiedliche Verschwenkwinkel positionierbar sind.
[0018] Durch das gegengleiche Positionieren der An-
triebsräder ist die Reinigungsmaschine um eine im We-
sentlichen vertikale Maschinenrotationsachse R rotier-
bar. Die Maschinenrotationsachse R liegt im Wesent-
lichen in einer vertikalen Mittelebene M, sofern die An-
triebsräder gegengleich um denselben Verschwenkwin-
kel α positioniert sind. Die vertikale MittelebeneM liegt in
der Neutralstellung mittig zwischen den Antriebsrädern.
Die Antriebsräder sind vorzugsweise so gegengleich
positionierbar, dass die Maschinenrotationsachse R ei-
ner geometrischen Mittelachse C der Reinigungsma-
schine entspricht.
[0019] Die Drehgeschwindigkeit und Drehrichtung der
Antriebsräder kann individuell einstellbar sein. Insbeson-
dere ist es vorteilhaft, dass die Drehgeschwindigkeit der
Antriebsräder individuell einstellbar ist, falls die An-
triebsräder umunterschiedlicheVerschwenkwinkel posi-
tioniert sind.Dadurch kanndasSchleifen voneinemoder
mehreren Antriebsrädern vermindert werden.
[0020] Die Drehgeschwindigkeiten und Drehrichtun-
gen der Antriebsräder können beispielsweise auch mit-
tels elektronischer Regelung gekoppelt sein. Es ist denk-
bar, dass die Drehgeschwindigkeit eines Antriebsrades
abhängig vom eigenen Verschwenkwinkel und vom Ver-
schwenkwinkel der weiteren Antriebsräder geregelt un-
d/oder eingestellt werden kann.
[0021] Dadurch ist die Reinigungsmaschine am Ort
rotierbar, wodurch eine Nische oder eine Raumecke
ohne Rückwärtsfahren verlassbar ist.
[0022] Die Antriebsräder können zumindest einen
steuerbaren Verschwenkantrieb umfassen. Durch einen
einzelnen steuerbaren Verschwenkantrieb sind die An-
triebsräder synchron verschwenkbar. Es ist denkbar,
dassderVerschwenkantrieb einZahnradundzweiZahn-
stangen umfasst, welche jeweils ein Antriebsradmit dem
Zahnrad mechanisch verbinden. Dies bietet den Vorteil,
dass der Antrieb und die Steuerung der Verschwenkung
einfach gestaltbar ist und wenige Bauteile umfasst. Ein
Verschwenkantrieb kann vorzugsweise mindestens ei-
nen Elektromotor wie beispielsweise ein Asynchronmo-
tor, Synchronmotor, Schrittmotor oderGleichstrommotor
umfassen. Ein Asynchronmotor bietet hohe Robustheit
und ist wartungsfreundlich. Durch einen Synchronmotor
sind die Antriebsräder präzise positionierbar. Zudem

bietet ein Synchronmotor einen hohen Wirkungsgrad.
Ein Schrittmotor erlaubt durch seine Bauweise ein präzi-
ses Positionieren der Antriebsräder ohne zusätzliche
Positionierungssensoren. Ein Gleichstrommotor ermög-
licht eine einfacheDrehzahlregelungbei kompakter Bau-
weise. Jedes Antriebsrad kann einen individuellen
steuerbaren Verschwenkantrieb umfassen. Durch indi-
viduelle steuerbare Verschwenkantrieb sind die An-
triebsräder einzeln ansteuerbar und verschwenkbar. Da-
durch sind komplexere Verschwenkungsbewegungen
durchführbar. Vorzugsweise sind die individuellen
steuerbarenVerschwenkantriebe imWesentlichen ober-
halb der zu verschwenkenden Räder angeordnet. Eine
derartige Anordnung ermöglicht eine möglichst direkte
ÜbertragungdesDrehmoments vomVerschwenkantrieb
auf das zu verschwenkende Antriebsrad.
[0023] Die Reinigungsmaschine kann ein oder mehre-
re Verschwenkwinkelbestimmungselemente umfassen,
welche es ermöglichen, den Verschwenkwinkel von ei-
nem oder von mehreren Antriebsrädern zu bestimmen.
[0024] Das Verschwenkwinkelbestimmungselement
kann beispielsweise ein oder mehrere Elemente umfas-
sen, welche einen maximalen Verschwenkwinkel eines
Antriebsrades in einer Endposition erfassen können.
Solche Elemente können beispielsweise ein Mikroschal-
ter, Hall-Sensor oder ein induktiver Sensor umfassen.
Solch eine Ausführungsform erlaubt eine einfache und
robuste Bestimmung einer Endposition des Verschwen-
kwinkels.
[0025] Das Verschwenkwinkelbestimmungselement
kann auch einen Sensor zur Messung der elektrischen
Stromstärke umfassen. Solch ein Sensor kann eine Än-
derung der elektrischen Stromstärke messen, falls ein
Antriebsrad mittels einem elektrisch angetrieben Ver-
schwenkantrieb positioniert wird und an einer Endposi-
tion ansteht.
[0026] Es ist auch denkbar, dass ein Verschwenkwin-
kelbestimmungselemente eine Regelung umfasst, wel-
che den Verschwenkwinkel eines Antriebsrades anhand
der Anzahl Umdrehungen des Verschwenkantriebs er-
mitteln kann. Die Anzahl Umdrehungen des Verschwen-
kantriebs kann im Falle eines Synchronmotors mittels
Positionsgeber, im Falle eines Gleichstrommotors mit-
tels Asynchronzählers oder im Falle eines Schrittmotors
direkt bestimmt werden. Durch eine derartige Regelung
ist der Verschwenkwinkel präzise und unabhängig von
einer Endposition bestimmbar.
[0027] Des Weiteren ist es denkbar, dass ein Ver-
schwenkwinkelbestimmungselemente einen Sensor
umfasst, welcher den Verschwenkwinkel eines An-
triebsrades durch die Rotation einer Welle bestimmen
kann, welche ein Antriebsrad mit einem Verschwenkan-
trieb wirkverbindet. Die Rotation kann beispielsweise
potentiometrisch, oder mittels Hall-Sensor bestimmt
werden. Durch eine derartige Regelung ist der Ver-
schwenkwinkel ebenfalls präzise und unabhängig von
einer Endposition bestimmbar.
[0028] Das Verschwenkwinkelbestimmungselemente
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kann auch einen linear Positionssensor zur Bestimmung
des Verschwenkwinkels eines Antriebsrades umfassen.
Dabei kann es sich beispielsweise um einen potentio-
metrisch, optisch oder induktiven linear Positionssensor
handeln. Diese Ausführungsform eignet sich besonders,
falls der Verschwenkantrieb ein linear bewegbares Bau-
teil umfasst.
[0029] Die Reinigungsmaschine kann ein, insbeson-
dere genau ein, bevorzugt frei schwenkbares, weiter
bevorzugt nicht-angetriebenes, Vorderrad umfassen.
[0030] Das Vorderrad kann eine imWesentlichen glat-
te oder profilierte Lauffläche umfassen. DesWeiteren ist
es denkbar, dass das Vorderrad Luftreifen oder Hart-
gummireifen umfassen. Das Vorderrad kann den glei-
chen Raddurchmesser umfassen wie die Antriebsräder.
Es ist jedoch auch denkbar, dass das Vorderrad einen
kleineren oder grösseren Raddurchmesser als die An-
triebsräderumfasst.DasVorderradkanneineAusladung
aufweisen.
[0031] Das Vorderrad kann der Stabilisierung der Rei-
nigungsmaschine dienen. Durch die Verwendung von
genau einem Vorderrad wird die Wendigkeit der Reini-
gungsmaschine verbessert.
[0032] Das Hauptreinigungswerkzeugsystem kann
sich im Wesentlichen zwischen dem Vorderrad und
den Antriebsrädern befinden. Dadurch kann die Manöv-
rierbarkeit der Reinigungsmaschine verbessert werden.
Zudem ist ein gleichbleibender Bodenkontakt des Reini-
gungswerkzeugs erreichbar. Durch eine derartige An-
ordnung kann ein hoher Reinigungswerkzeugsdruck
auf einen zu reinigenden Boden entstehen, was für die
Reinigungsleistung vorteilhaft sein kann. Gleichzeitig
wird durch eine derartige Anordnung mit gegengleich
positionierbaren Antriebsrädern eine hohe Wendigkeit
erreicht. Die gegenläufig rotierbaren Reinigungswerk-
zeuge können Rotationsachsen umfassen, welche im
Wesentlichen parallel angeordnet sind. Durch eine im
WesentlichenparalleleAnordnungderRotationsachsen,
ist ein gleichmässiger Bodenkontakt und gleichmässiger
Verschleiss der Reinigungswerkzeuge erreichbar. Es ist
jedoch auch denkbar, dass die gegenläufig rotierbaren
ReinigungswerkzeugeRotationsachsen aufweisen, wel-
che nicht parallel angeordnet sind, wodurch Verunreini-
gungen effizienter aufnehmbar sein können. Es ist zu-
dem auch denkbar, dass die Rotationsachsen der Reini-
gungswerkzeuge unterschiedlich geneigt sind.
[0033] Die gegenläufig rotierbaren Reinigungswerk-
zeuge können an der vertikalen Mittelebene symmet-
risch angeordnet sein. Um Rückstände und/oder Verun-
reinigungen im Bereich der vertikalen Mittelebene zu
vermindern, können die zwei rotierbaren Reinigungs-
werkzeuge asymmetrisch angeordnet sein, insbesonde-
re so, dass die rotierbarenReinigungswerkzeuge jeweils
zumindest teilweise über die vertikaleMittelebene ragen.
[0034] Die gegenläufig rotierbaren Reinigungswerk-
zeuge können als Bürsten ausgebildet sein. Bürsten,
insbesondere Scheuerbürsten, können den zu behan-
delnden Boden effizient behandeln.

[0035] Die Bürsten, insbesondere die Borsten der
Bürsten, können beispielsweise Polypropylen, Polyamid
(Nylon) oder Polyethylenterephthalat umfassen. Es ist
auch denkbar, dass die Borsten der Bürsten Naturbors-
ten, bestehendauspflanzlichenoder tierischenBestand-
teilen umfassen oder Metallborsten aus Stahl oder Mes-
sing umfassen.
[0036] Es ist offensichtlich, dass anstelle vonScheuer-
bürsten auch andere Reinigungswerkzeuge wie
Scheuerpads, Polierbürsten, Schleifblätter, Schleifnet-
ze, Shampoonierbürsten, Kehrbürsten, Teppichpads
oder Mircofaserpads einsetzbar sind.
[0037] Das Hauptreinigungswerkzeugsystem kann ei-
ne Absaugvorrichtung umfassen, welche sich im We-
sentlichen zwischen den gegenläufig rotierbaren Reini-
gungswerkzeugen und den Antriebsrädern befinden
kann.
[0038] Eine Absaugvorrichtung bezeichnet in diesem
Fall eine Vorrichtung, durch welche unter anderem die
Reinigungsflüssigkeit in die Reinigungsmaschine auf-
nehmbar ist. Die Absaugvorrichtung kann eine oder
mehrere Absaugdüsen und eine oder mehrere Sauglip-
pen umfassen. Vorzugsweise umfasst die Absaugvor-
richtung zwei Sauglippen. Die Absaugvorrichtung oder
Bestandteile derAbsaugvorrichtungkönnen kreisbogen-
förmigausgebildet sein.Es ist jedochauchdenkbar, dass
die Absaugvorrichtung oder Bestandteile der Absaug-
vorrichtung gerade ausgebildet sind. Es ist zudem denk-
bar, dass die Absaugvorrichtung breiter ausgebildet ist
als die gegenläufig rotierbaren Reinigungswerkzeuge.
[0039] DieAbsaugvorrichtung kann zudembeweglich,
insbesondere vertikal beweglich ausgebildet sein. Die
Absaugvorrichtung kann des Weiteren verschwenkbar
ausgebildet sein. Dadurch dass die Absaugvorrichtung
beweglich und/oder verschwenkbar ausgebildet ist, kön-
nen Bodenunebenheiten, Höhenunterschiede und Ab-
nutzungserscheinungen der Absaugvorrichtung und/o-
der der Reinigungswerkzeuge ausgeglichen werden,
ohne dass die Absaugleistung vermindert wird.
[0040] Dadurch dass die Absaugvorrichtung im We-
sentlichen zwischen den gegenläufig rotierbaren Reini-
gungswerkzeugen und den Antriebsrädern angeordnet
ist, kann im Wesentlichen verhindert werden, dass die
Antriebsräder mit Flüssigkeit benetzt werden und da-
durch die Traktion der Reinigungsmaschine vermindert
wird. Insbesondere ist die Reinigungsmaschine durch
die gegengleich positionierbaren Antriebsräder am Ort
rotierbar, wodurch eine Nische oder eine Raumecke
ohne Rückwärtsfahren verlassbar ist. Dies bietet den
Vorteil, dassdieReinigungsflüssigkeit durchdieAbsaug-
vorrichtung aufnehmbar ist, da die Absaugvorrichtung
stehts hinter dem Hauptreinigungssystem angeordnet
ist. Derselbe Vorteil ergibt sich auch analog für die Auf-
nahme von Kehrgut im Falle einer Kehrmaschine.
[0041] Es ist jedoch auch denkbar, dass die Antriebsr-
äder im Wesentlichen zwischen den gegenläufig rotier-
baren Reinigungswerkzeugen und zumindest einer
Sauglippe angeordnet sind. Es ist denkbar, dass die
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Sauglippen Naturkautschuk oder Polyurethan umfas-
sen.
[0042] Die Reinigungsmaschine kann ein exzentrisch
anordenbares Reinigungswerkzeugsystem umfassen,
welches mindestens ein rotierbares Reinigungswerk-
zeug umfassen kann. Durch ein exzentrisch angeordne-
tesReinigungswerkzeugsystemkanndieBodenbehand-
lung insbesondere an Raumkanten und in Raumecken
verbessert werden.
[0043] Es ist denkbar, dass das exzentrisch angeord-
nete Reinigungswerkzeugsystem im Wesentlichen zwi-
schen dem Vorderrad und den Antriebsrädern angeord-
net ist, insbesondere ist es denkbar, dass das exzent-
risch angeordnete Reinigungswerkzeugsystem im We-
sentlichenzwischendemHauptreinigungswerkzeugsys-
tem und den Antriebsrädern angeordnet ist.
[0044] Das exzentrisch angeordneteReinigungswerk-
zeugsystem kann eine Bürste und eine Absaugvorrich-
tung umfassen. Dies ermöglicht eine Scheuersaugbe-
handlung des Bodens insbesondere an Raumkanten
oder in Raumecken. Die Bürste ist vorzugsweise als
Scheuerbürste ausgebildet. Die Bürste, insbesondere
die Borsten der Bürste, können beispielsweise Polypro-
pylen, Polyamid (Nylon) oder Polyethylenterephthalat
umfassen. Es ist auch denkbar, dass die Borsten der
Bürste Naturborsten, bestehend aus pflanzlichen oder
tierischen Bestandteilen umfassen oder Metallborsten
aus Stahl oder Messing umfassen.
[0045] Es ist offensichtlich, dass anstelle einer
Scheuerbürste auch andere Reinigungswerkzeuge wie
ein Scheuerpad, Polierbürste, Schleifblatt, Schleifnetz,
Shampoonierbürste, Kehrbürste, Teppichpad oder Mir-
cofaserpad einsetzbar ist.
[0046] Das Reinigungswerkzeug des exzentrisch an-
geordneten Reinigungswerkzeugsystem kann den glei-
chen Durchmesser wie die Reinigungswerkzeuge des
Hauptreinigungswerkzeugsystems umfassen. Es ist je-
doch auch denkbar, dass das Reinigungswerkzeug des
exzentrisch angeordnete Reinigungswerkzeugsystems
einen kleineren Durchmesser aufweist als die Reini-
gungswerkzeuge des Hauptreinigungswerkzeugsys-
tems.
[0047] Die Reinigungsmaschine kann ein fahrbares
Maschinengehäuse umfassen,welches eine imWesent-
lichen runde oder sehnenpolygonförmige, insbesondere
regemässig-polygonförmige Form umfassen kann. Die-
se Form des Maschinengehäuses bietet den Vorteil,
dass bei einer allfälligen Kollision der Personen‑ und/o-
der Sachschaden minimiert wird. Des Weiteren wird die
Manövrierbarkeit der Reinigungsmaschine verbessert.
Das Maschinengehäuse kann vorzugsweise Kunststoff
umfassen und kann öffenbar gestaltet sein, wodurch
Wartungsarbeiten erleichtert durchführbar sind.
[0048] Das Maschinengehäuse kann zudem Dämpf‑
und/oder Abrollelemente umfassen. Es ist insbesondere
für eine autonom fahrbare Ausführung der Reinigungs-
maschine denkbar, dass das Maschinengehäuse Öff-
nungen fürKamerasund/oderSensorenumfassenkann.

[0049] Die Reinigungswerkzeuge können vollständig
unter dem Maschinengehäuse angeordnet sein. Durch
solch eine Anordnung der Reinigungswerkzeuge wird
die Sicherheit der Reinigungsmaschine erhöht, da da-
durch die rotierbaren Reinigungswerkzeuge nicht ver-
sehentlich von Personen oder Tieren berührbar sind.
Insbesondere bei einer autonom fahrbaren Ausführung
der Reinigungsmaschine wird dadurch die Sicherheit
erhöht, welche insbesondere durch industrielle Sicher-
heitsstandards, wie beispielsweise die IEC 63327:2021
Norm, gefordert wird.
[0050] Vorzugsweise ist ein exzentrisch angeordnetes
Reinigungswerkzeugsystem so anordenbar, dass die-
ses vollständig unter dem Maschinengehäuse und im
Wesentlichen am Maschinengehäuse angeordnet ist.
Dies ermöglicht ein sicheres Betreiben der Reinigungs-
maschine.
[0051] In einer Ausführungsform kann das exzentrisch
angeordnete Reinigungswerkzeugsystem zumindest
teilweise oder vollständig ausserhalb des Maschinenge-
häuses angeordnet sein. Solch eine Anordnung verbes-
sert die Reinigung von schwer zugänglichen Bereichen
wie beispielsweise Raumecken. Des Weiteren ist es
denkbar, dass das exzentrisch angeordnetes Reini-
gungswerkzeugsystem vollständig oder zumindest teil-
weise unter dem Maschinengehäuse hervorbewegbar
ist. Durch eine derartige Ausführungsformkann bei leicht
zugänglichen Bereichen das exzentrisch angeordnete
Reinigungswerkzeugsystem unter dem Maschinenge-
häuse angeordnet sein, wodurch ein sicheres Betreiben
der Reinigungsmaschine ermöglicht wird. Bei schwer
zugänglichen Beriechen kann das exzentrisch angeord-
netes Reinigungswerkzeugsystem teilweise oder voll-
ständig ausserhalb des Maschinengehäuses angeord-
net sein, wodurch die Reinigung von schwer zugängli-
chen Stellen erhöht wird.
[0052] Die Aufgabe der Erfindung wird ausserdem
durch Verwendung einer Reinigungsmaschine zur Be-
handlung von Bodenflächen gelöst. Durch die Verwen-
dung einer Reinigungsmaschine können Bodenflächen,
insbesondere Nischen und Raumecken effizient und si-
cher behandelt werden.
[0053] Die Erfindung wird in den folgenden Figuren
näher erläutert.
[0054] Es zeigen:

FIG 1: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine,

FIG 2: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine mit verschwenkten An-
triebsrädern,

FIG 3: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine mit unterschiedlich ver-
schwenkten Antriebsrädern,

FIG 4: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine mit rundem Maschinenge-
häuse,

FIG 5: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
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gungsmaschine mit einem Verschwenkan-
trieb,

FIG 6: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine mit rundem Maschinenge-
häuse und versetzten Reinigungswerkzeu-
gen,

FIG 7: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine, welche als Kehrmaschine
ausgebildet ist,

FIG 8: Eine schematische Unteransicht einer Reini-
gungsmaschine mit exzentrisch angeordne-
tem Reinigungswerkzeugsystem,

FIG 9: Eine perspektivische Ansicht einer Reini-
gungsmaschine, welche als Aufsitz-Maschine
ausgebildet ist.

[0055] Figur 1 zeigt eine schematische Unteransicht
einer Reinigungsmaschine 1 in der Neutralstellung. Die
Reinigungsmaschine 1 ist als Scheuersaugmaschine
ausgebildet, und besitzt ein Hauptreinigungswerkzeug-
system 4 welches zwei gegenläufig rotierbare Reini-
gungswerkzeuge 5 umfasst. Die Reinigungswerkzeuge
5 sind symmetrisch an der vertikalen Mittelebene M an-
geordnet. Die Reinigungswerkzeuge 5 sind als Scheuer-
bürsten ausgebildet und die Borsten der Scheuerbürsten
umfassenPolyamid. DieRotationsachsen 8 der rotierba-
ren Reinigungswerkzeuge 5 sind imWesentlichen paral-
lel ausgebildet.
[0056] Die Scheuersaugmaschine umfasst weiter, ei-
ne Absaugvorrichtung 9, welche eine Absaugdüse und
zwei Sauglippen aus Polyurethan umfasst. Absaugvor-
richtung 9 ist breiter ausgebebildet als der doppelte
Bürstendurchmesser der Scheuerbürsten. Die Absaug-
vorrichtung 9 ist in dieser Ausführungsform verschwen-
kbar und vertikal beweglich ausgebildet.
[0057] Die Scheuersaugmaschine umfasst zwei An-
triebsräder 2 welche jeweils um eine Vertikalachse 3
gesteuert verschwenkbar sind. Die Antriebsräder 2 um-
fassen jeweils profilierte LaufflächenausHartgummi.Die
Antriebsräder 2 sind gegengleich um die Vertikalachsen
3 positionierbar und gegengleich um die Vertikalachse 3
verschwenkbar. Die Verschwenkung der Antriebsräder 2
erfolgt jeweils durch einen individuellen Verschwenkan-
trieb6.DieScheuersaugmaschineumfasstdesWeiteren
ein frei schwenkbares Vorderrad 7, welches nicht ange-
trieben ist und eine Ausladung aufweist. Das Hauptreini-
gungswerkzeugsystem 4 ist zwischen dem Vorderrad 7
und den Antriebsrädern 2 angeordnet. Die Absaugvor-
richtung ist zwischen Hauptreinigungswerkzeugsystem
4 und den Antriebsrädern 2 angeordnet. Die Scheuer-
saugmaschine umfasst ein fahrbares Maschinengehäu-
se 13 welches als regelässiges Dodekagon ausgebildet
ist und das Hauptreinigungswerkzeugsystem 4 vollstän-
dig umfasst.
[0058] Figur 2 zeigt eine schematische Unteransicht
der in FIG 1 dargestellten Reinigungsmaschine 1 mit
verschwenkten Antriebsrädern 2, wodurch sich die Rei-
nigungsmaschine nicht mehr in der Neutralstellung be-

findet. Die Reinigungsmaschine 1 ist in dieser Ausfüh-
rungsform um die Maschinenrotationsachse R rotierbar,
welche der geometrischen Mittelachse C der Reini-
gungsmaschine 1 entspricht. Hierzu sind die Antriebsr-
äder 2 gegengleich um einen Verschwenkwinkel α von
50° verschwenkt. Das frei schwenkbare Vorderrad 7 ver-
schwenkt durch eine Rotation der Reinigungsmaschine
1 ebenfalls.
[0059] Figur 3 zeigt eine schematische Unteransicht
der in FIG 2 dargestellten Reinigungsmaschine 1 mit
verschwenkten Antriebsrädern 2. Die Antriebsräder 2
sind in dieser Ausführungsform jedoch nicht um den-
selbenVerschwenkwinkel verschwenkt.DasAntriebsrad
2’ ist um den Verschwenkwinkel α’ verschwenkt und das
Antriebsrad 2’’ ist um den Verschwenkwinkel α’’ ver-
schwenkt, wobei in dieser Ausführungsform der Ver-
schwenkwinkel α’ grösser als der Verschwenkwinkel
α’’ ist. Dies ermöglicht die Rotation der Reinigungsma-
schine1umdieMaschinenrotationsachseR,welchesich
nicht auf der vertikalen Mittelebene M befindet (FIG 2).
[0060] Figur 4 zeigt eine schematische Unteransicht
der in FIG 1 dargestellten Reinigungsmaschine 1 jedoch
mit einem anderen Maschinengehäuse 13. Das Maschi-
nengehäuse 13 ist in dieser Ausführungsform rund aus-
gebildet.
[0061] Figur 5 zeigt eine schematische Unteransicht
der in FIG 1 dargestellten Reinigungsmaschine 1 jedoch
mit einem Verschwenkantrieb 6. In dieser Ausführungs-
form umfasst die Reinigungsmaschine 1 einen Ver-
schwenkantrieb 6 welcher beide Antriebsräder 2 gegen-
gleich verschwenken kann. Der Verschwenkantrieb 6 ist
zentral zwischen den beiden Antriebsrädern 2 angeord-
net.
[0062] Figur 6: zeigt eine schematische Unteransicht,
der in FIG 1 dargestellten Reinigungsmaschine 1. Je-
doch sind die Reinigungswerkzeuge 5 in dieser Ausfüh-
rungsformasymmetrischander vertikalenMittelebeneM
angeordnet.
[0063] Figur 7 zeigt eine schematische Unteransicht
einer Reinigungsmaschine 11 in der Neutralstellung,
welche als Kehrmaschine ausgebildet ist.
[0064] DieKehrmaschine besitzt einHauptreinigungs-
werkzeugsystem 4 welches zwei gegenläufig rotierbare
Reinigungswerkzeuge 5 umfasst. Die Reinigungswerk-
zeuge 5 sind als Kehrbürsten ausgebildet.
[0065] Die Kehrmaschine umfasst zwei Antriebsräder
2 welche jeweils um eine Vertikalachse 3 gesteuert ver-
schwenkbar sind. Die Antriebsräder 2 umfassen jeweils
profilierte Laufflächen ausHartgummi. Die Antriebsräder
2 sind gegengleich um die Vertikalachsen 3 positionier-
bar und gegengleich um die Vertikalachse 3 verschwen-
kbar. Die Verschwenkung der Antriebsräder 2 erfolgt
jeweils durch einen individuellen Verschwenkantrieb 6.
Die Kehrmaschine umfasst des Weiteren ein frei
schwenkbares Vorderrad 7, welches nicht angetrieben
ist und eine Ausladung umfasst. Das Hauptreinigungs-
werkzeugsystem 4 ist zwischen dem Vorderrad 7 und
den Antriebsrädern 2 angeordnet. Die Kehrmaschine
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umfasst ein fahrbares Maschinengehäuse 13 welches
als regelässiges Dodekagon ausgebildet ist und das
Hauptreinigungswerkzeugsystem 4 vollständig umfasst.
[0066] Figur 8 zeigt eine schematische Unteransicht
der in FIG 1 dargestellten Reinigungsmaschine 1 mit
einem zusätzlichen exzentrisch angeordnetem Reini-
gungswerkzeugsystem 10. Das zusätzliche exzentri-
sche Reinigungswerkzeugsystem 10 umfasst ein rotier-
bares Reinigungswerkzeug 11 welches ebenfalls als
Scheuerbürste ausgebildet ist. Die Scheuerbürste um-
fasst einen Bürstendurchmesser welcher kleiner ist als
der Bürstendurchmesser der Reinigungswerkzeuge 5
und die Borsten der Scheuerbürsten umfassen Poly-
amid.
[0067] Das exzentrisch angeordneteReinigungswerk-
zeugsystem 10 umfasst zudem eine Absaugvorrichtung
12 welche eine Absaugdüse und zwei Absauglippen aus
Polyurethan umfasst. Das exzentrisch angeordnete Rei-
nigungswerkzeugsystem 10 ist zwischen dem Hauptrei-
nigungswerkzeugsystem 4 und den Antriebsrädern 2
angeordnet. Das exzentrisch angeordnete Reinigungs-
werkzeugsystem 10 ist zudem so angeordnet, dass die
Scheuerbürste am Maschinengehäuse 13 angeordnet
ist.
[0068] Figur 9 zeigt eineperspektivischeAnsicht einer
Reinigungsmaschine 1 in derNeutralstellung,welche als
Aufsitz-Scheuersaugmaschine ausgebildet ist. Die Rei-
nigungsmaschine 1 besitzt ein Hauptreinigungswerk-
zeugsystem 4, welches zwei gegenläufig rotierbare Rei-
nigungswerkzeuge 5 umfasst. Die Reinigungswerkzeu-
ge 5 sind symmetrisch an der vertikalen Mittelebene
angeordnet. Die Reinigungswerkzeuge 5 sind als
Scheuerbürsten ausgebildet und die Borsten der
Scheuerbürsten umfassen Polyamid. Die Rotationsach-
sen 8 der rotierbaren Reinigungswerkzeuge 5 sind im
Wesentlichen parallel ausgebildet.
[0069] Die Aufsitz-Scheuersaugmaschine umfasst
weiter, eine Absaugvorrichtung 9, welche eine Absaug-
düse und zwei Sauglippen aus Polyurethan umfasst.
Absaugvorrichtung 9 ist breiter ausgebebildet als der
doppelte Bürstendurchmesser der Scheuerbürsten.
Die Aufsitz-Scheuersaugmaschine umfasst zwei An-
triebsräder 2 welche jeweils um eine Vertikalachse 3
gesteuert verschwenkbar sind. Die Antriebsräder 2 um-
fassen jeweils profilierte LaufflächenausHartgummi.Die
Antriebsräder 2 sind gegengleich um die Vertikalachsen
3 positionierbar und gegengleich um die Vertikalachse 3
verschwenkbar. Die Verschwenkung der Antriebsräder 2
erfolgt jeweils durch einen Verschwenkantrieb 6 (nicht
dargestellt). Die Aufsitz-Scheuersaugmaschine umfasst
des Weiteren ein frei schwenkbares Vorderrad 7, wel-
ches nicht angetrieben ist. Das Hauptreinigungswerk-
zeugsystem 4 ist zwischen dem Vorderrad 7 und den
Antriebsrädern 2 angeordnet. Die Absaugvorrichtung ist
zwischen Hauptreinigungswerkzeugsystem 4 und den
Antriebsrädern 2 angeordnet.
[0070] Die Aufsitz-Scheuersaugmaschine umfasst ei-
nen Sitzbereich 15, welcher eine Rückenlehne umfasst.

Die Aufsitz-Scheuersaugmaschine ist mittels Steuerrad
14 steuerbar. Das Bedienfeld 16 erlaubt der nutzenden
Person weitere Einstellungen an der Aufsitz-Scheuer-
saugmaschine vorzunehmen. So können durch das Be-
dienfeld 16 die Reinigungswerkzeuge 5 und die Absaug-
vorrichtung 9 gesteuert werden.

Patentansprüche

1. Reinigungsmaschine (1) zur Behandlung von Bo-
denflächen, umfassend:

- mindestens zwei Antriebsräder (2) umfassend
jeweils eine Vertikalachse (3), wobei die An-
triebsräder (2) um die Vertikalachse (3) ge-
steuert schwenkbar sind,
-mindestenseinHauptreinigungswerkzeugsys-
tem (4), welches vorzugsweise zwei gegenläu-
fig rotierbare Reinigungswerkzeuge (5) um-
fasst,

dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsräder
(2) gegengleich um die Vertikalachsen (3) position-
ierbar und vorzugsweise gegengleich um die Ver-
tikalachsen (3) verschwenkbar sind.

2. Reinigungsmaschine (1) nachAnspruch 1,dadurch
gekennzeichnet, dass die Antriebsräder (2) zumin-
dest einen steuerbaren Verschwenkantrieb (6) um-
fassen.

3. Reinigungsmaschine (1) nachAnspruch 1,dadurch
gekennzeichnet, dass jedes Antriebsrad (2) einen
individuellen steuerbaren Verschwenkantrieb (6)
umfasst.

4. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
die Reinigungsmaschine (1) ein, insbesondere ge-
nau ein, bevorzugt frei schwenkbares, weiter bevor-
zugt nicht-angetriebenes, Vorderrad (7) umfasst.

5. Reinigungsmaschine (1) nachAnspruch 4,dadurch
gekennzeichnet, dass sich das Hauptreinigungs-
werkzeugsystem (4) imWesentlichenzwischendem
Vorderrad (7) und den Antriebsrädern (2) befindet.

6. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
die gegenläufig rotierbaren Reinigungswerkzeuge
(5) Rotationsachsen (8) umfassen, welche im We-
sentlichen parallel angeordnet sind.

7. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
die gegenläufig rotierbareReinigungswerkzeuge (5)
als Bürsten ausgebildet sind.
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8. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
das Reinigungswerkzeugsystem (4) eine Absaug-
vorrichtung (9) umfasst, welche sich im Wesentli-
chen zwischen den gegenläufig rotierbaren Reini-
gungswerkzeugen (5) und den Antriebsrädern (2)
befindet.

9. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
die Reinigungsmaschine (1) ein exzentrisch ange-
ordnetes Reinigungswerkzeugsystem (10) umfasst,
welches mindestens ein rotierbares Reinigungs-
werkzeug (11) umfasst.

10. Reinigungsmaschine (1) nachAnspruch 9,dadurch
gekennzeichnet, dassdas exzentrisch angeordne-
te Reinigungswerkzeugsystem (10) eine Bürste und
eine Absaugvorrichtung (12) umfasst.

11. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
die Reinigungsmaschine ein fahrbares Maschinen-
gehäuse (13) umfasst, welches eine im Wesentli-
chen runde oder sehnenpolygonförmige, insbeson-
dere regemässig-polygonförmige Form umfasst.

12. Reinigungsmaschine (1) nach einemder vorhergeh-
endenAnsprüche,dadurch gekennzeichnet, dass
sich dieReinigungswerkzeuge (5,11) vollständig un-
ter dem Maschinengehäuse (13) befinden.

13. Verwendung einer Reinigungsmaschine (1) gemäss
einem der Ansprüche 1‑12 zur Behandlung von Bo-
denflächen.
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