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DESCRIPCION
Dispositivo para el ajuste de la presidn entre un instrumento de limpieza de suelo y un suelo
Antecedentes de la invencién

[0001] La presente invencién se refiere a un dispositivo para el ajuste de la presién entre un instrumento de limpieza
de suelo de una maquina de limpieza de suelo y un suelo. La maquina de limpieza de suelo puede ser uno de
muchos tipos de maquinas de limpieza de suelo y maquinas de tratamiento, tales como depuradores, aspiradoras, y
similares. Estos tipos de maquinas se pueden usar para la limpieza de superficies duras de areas de suelo grandes
en hoteles, fabricas, edificios de oficinas, centros comerciales y similares.

[0002] En general tales maquinas comprenden un cuerpo movible soportado por un par de ruedas de accionamiento
y una o mas ruedas auxiliares. Con un purificador, el cuerpo lleva un dispositivo de cepillos frotadores, depositos
para almacenar liquido de limpieza consumida y fresca, un dispositivo para liquido de limpieza fresco de dosificacion
sobre el suelo, y un sistema de recogida con enjugador de gomal/vacio para recuperar el liquido de limpieza del
suelo.

[0003] EI dispositivo de cepillos frotadores normalmente comprende uno o mas cepillos o almohadillas de cepillos
frotadores, un motor para la transmision de los cepillos, y un dispositivo para el levantamiento de los cepillos fuera
del suelo cuando se atraviesan areas grandes y no se requiere ninguna accion de limpieza.

[0004] Una maquina de limpieza de suelo tipicamente convencional tiene el problema de que se cambia una fuerza
para la presién de la almohadilla contra la superficie del suelo durante la operacion, debido a varias causas tales
como el desgaste de la almohadilla, el voltaje reducido de las baterias, el estado de la superficie del suelo, y
similares, y como resultado, se modifica el nivel de calidad del trabajo de pulido de la superficie del suelo. Si la
presion de la almohadilla es demasiado fuerte, hay una posibilidad de que se desprenda la cera aplicada a la
superficie del suelo y se puede arafiar la superficie del suelo. En cambio, si la presion de relleno es demasiado débil,
no se puede obtener un efecto de pulido suficiente.

[0005] Dispositivos convencionales regulan la presién de cepillo/almohadilla de presién de muchas formas
diferentes. Por ejemplo, algunos dispositivos controlan la corriente entre los motores de cepillos frotadores para
determinar la presion del cepillo y ajustar la presion de cepillo que acciona el dispositivo de levantamiento para el
ensamblaje de cepillos frotadores. El documento EP 0173394 se refiere a una maquina de limpieza de suelo que
comprende unos medios eléctricos para el control de la operacién del motor de palanca de cabeza de cepillo para
mantener la presion del cepillo a un valor de conjunto operador.

[0006] La presente invencion ha sido disefiada para superar algunas de las complicaciones y/o problemas
inherentes en los dispositivos convencionales.

RESUMEN DE LA INVENCION

[0007] La presente invencién se refiere a un sistema de regulacidon de presion de un instrumento de limpieza para
una maquina de limpieza de suelo:

[0008] La presente invencion proporciona un dispositivo para la regulacion de la presion entre un instrumento de
limpieza de suelo y un suelo, donde el instrumento de limpieza de suelo se acopla a una maquina de limpieza de
suelo. El dispositivo comprende un brazo en voladizo acoplado a la maquina de limpieza de suelo y un sensor
acoplado al brazo en voladizo y situado para detectar la desviacion u otra deformacién del brazo en voladizo. Posee
un accionador acoplado entre el brazo en voladizo y los instrumentos de limpieza. El accionador esta también
acoplado al sensor y adaptado para recibir sefiales del sensor para detectar el accionamiento del accionador.
Cuando una presion diferente a la predeterminada entre el instrumento de limpieza de suelo y el suelo causa la
deformacion del brazo en voladizo, el sensor detecta esta deformaciéon y mueve el accionador para accionar en una
direccion que permite que el brazo en voladizo vuelva a una posicion en la que la presion se encuentra en la
cantidad predeterminada. En algunas formas de realizacion, la presion admisible predeterminada es un intervalo de
presiones.

[0009] Una forma de realizacion particular de la presente invencién proporciona una maquina de limpieza de suelo
que comprende un cuerpo movible conducido por motor que lleva un ensamblaje de instrumento de limpieza que
comprende un armazén con uno 0 mas instrumentos de limpieza acoplados al armazén. Un motor se acopla al
armazon y los instrumentos de limpieza para el manejo de los instrumentos de limpieza. Un accionador, tal como un
motor lineal, estd acoplado al armazén para levantar y bajar el armazén. Un brazo en voladizo elasticamente
deformable esta acoplado al cuerpo y al accionador. Un sensor esta acoplado al brazo en voladizo para detectar o
medir deformaciones del brazo en voladizo. Un controlador se acopla al sensor y al accionador. El controlador
acciona el accionador en respuesta a las sefales del sensor que indica una deformacion del brazo en voladizo. El
accionamiento del accionador ajusta la presion de los instrumentos de limpieza de un suelo.
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[0010] Oftra forma de realizacion se dirige hacia un dispositivo para la regulacién de la presidon entre un instrumento
de limpieza de suelo y un suelo, donde el instrumento de limpieza de suelo se acopla a una maquina de limpieza de
suelo. El dispositivo incluye un brazo flexible en voladizo acoplado entre al bastidor de la maquina de limpieza de
suelo y los instrumentos de limpieza de suelo. El brazo flexible en voladizo se adapta elasticamente a la deformacion
cuando la presion entre el instrumento de limpieza de suelo y el suelo es diferente a la predeterminada. Esta
deformacion del brazo en voladizo devuelve la presién entre los instrumentos de limpieza de suelo y el suelo a la
cantidad predeterminada.

[0011] Ademas, otras formas de realizacion se dirigen a un método de regulacién de presiéon entre un instrumento
fregador del suelo y un suelo.

[0012] Otros aspectos de la presente invencion, junto con la organizacion y operacion de la misma, se manifestaran
en la siguiente descripcion detallada de la invencion cuando se toma conjuntamente con los dibujos anexos.

Breve descripcion de los dibujos

[0013] La FIG. 1 es una vista en perspectiva de una maquina cepilladora o fregadora de suelo que concreta los
aspectos de la presente invencion.

[0014] La FIG. 2 es una representacion esquematica de unos aspectos de realizacion del dispositivo de regulacion
de presién de la presente invencion.

[0015] La FIG. 3 es una vista en perspectiva de un brazo en voladizo incorporado en una forma de realizacion de la
presente invencion.

[0016] La FIG. 4 es una vista en perspectiva del brazo en voladizo mostrado en la FIG. 3, donde el brazo en voladizo
esta acoplado al bastidor de una maquina de limpieza de suelo y un accionador se acopla al brazo en voladizo.

[0017] La FIG. 5 es otra vista en perspectiva del brazo en voladizo mostrado en la FIG. 3, donde el brazo en voladizo
se acopla al bastidor de una maquina de limpieza de suelo y un accionador se acopla al brazo en voladizo.

[0018] La FIG. 6 es otra vista en perspectiva del brazo en voladizo mostrado en la FIG. 3, con esta figura que
muestra el sensor acoplado al brazo en voladizo.

[0019] La FIG. 7 es otra vista en perspectiva del brazo en voladizo mostrado en la FIG. 3, mostrando con esta figura
el sensor acoplado al brazo en voladizo.

[0020] La FIG. 8 es una vista en perspectiva del accionador mostrado en las figuras 4-7 acopladas al armazon de un
ensamblaje de fregado.

Descripcion detallada

[0021] Antes de explicar en detalle cualquier forma de realizacion de la invencién, debe entenderse que la invencion
no se limita en su aplicacion a los detalles de construccion y la disposicion de componentes expuestos en la
siguiente descripcion o ilustrados en los siguientes dibujos.

[0022] Con referencia a la FIG. 1, se muestra una maquina de limpieza de suelo 10, que comprende un armazén 11,
un ensamblaje de control operador 12, un ensamblaje de fregado 13 y un enjugador de goma 14. La maquina de
limpieza 10 se soporta en las ruedas de accionamiento principal 16 y una o mas ruedas auxiliares 18. Aunque no se
ilustra, diferentes unidades tal como un tanque, baterias, bombas, motores, y otras partes se pueden alojar dentro
del armazon 11.

[0023] Aunque una forma de realizacién particular de la invencion se describira en relaciéon con una fregadora, debe
quedar claro que la invencién tiene aplicacion para otros tipos de vehiculos de mantenimiento de suelo, tal como
aspiradoras y similares. Por consiguiente, la presente invencion no deberia ser limitada a una fregadora.

[0024] El ensamblaje de fregado 13 incluye una cabeza o armazén 20 con uno o mas instrumentos de limpieza 22,
tal como rotacion, orbitado, o cepillos oscilantes o almohadillas. Un motor 24 se acopla al alojamiento 20 y los
instrumentos de limpieza 22 para conducir los instrumentos de limpieza 22 en un movimiento de limpieza.

[0025] Un accionador 26 esta también acoplado al armazén 20 para levantar y bajar el armazén 20 y los
instrumentos de limpieza 22 con respecto al suelo. En la forma de realizacion ilustrada, se usa un motor lineal como
accionador 26. No obstante, en otras formas de realizacion, se pueden usar otros accionadores 26, tal como un
motor con un conjunto de ruedas de engranaje a cremallera y similares. El accionador 26 puede utilizarse para
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levantar el armazon 20 y los instrumentos en su totalidad fuera del suelo. Ademas, el accionador 26 puede utilizarse
para colocar los instrumentos 22 en el suelo y ajustar la presion de los instrumentos 22 en el suelo.

[0026] EI accionador 26 se acopla a un brazo en voladizo 28, que se acopla al cuerpo, bastidor, o armazén de la
maquina de limpieza de suelo 10. Como se ilustra, el brazo en voladizo 28 tiene dos extremidades. Un final se
acopla al bastidor de la maquina de limpieza de suelo 10. El otro final es en voladizo. En la forma de realizacion
ilustrada, el brazo en voladizo 28 se configura en una configuracion sustancialmente en forma de C. No obstante, en
otras formas de realizacion, el brazo en voladizo 28 puede tener otras configuraciones, tal como configuraciones
mas lineales, configuraciones en forma de L, y similares. Otros dispositivos, diferentes al accionador o motor lineal
se pueden acoplar al brazo en voladizo 28, que pueden afectar la forma del brazo en voladizo 28.

[0027] Debido a la conexién del brazo en voladizo 28 para el ensamblaje de fregado 13, la presidon aumentada o
fuerza entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo (provocada por imperfecciones en el suelo por ejemplo)
causara que una fuerza sea aplicada al brazo en voladizo 28 mediante la extensién accionadora 26 entre el brazo en
voladizo 28 y el ensamblaje de fregado 13. Esta fuerza aplicada al brazo en voladizo 28 provocara que el brazo en
voladizo 28 se pliegue o se deforme elasticamente. Esta deformacion elastica puede ayudar a reducir niveles
indeseables de presién entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo provocados de repente por imperfecciones
en el suelo. Una vez que la imperfeccion ya no esté en contacto con los instrumentos de limpieza 22 (debido al
movimiento de la maquina de limpieza sobre el suelo), el brazo en voladizo 28 puede volver a una condiciéon no
deformada o no desviada (0 a una condicién de deflexidén normal) debido a fuerzas elasticas. Como tal, la presion
originalmente deseada entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo puede ser restaurada.

[0028] En algunas situaciones, no obstante, el cambio en la presién entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo
no puede ser una condicion temporal. En tales situaciones, un sensor 30 que se acopla al brazo en voladizo 28
puede detectar o medir la deformacién del brazo en voladizo 28 y acciona el accionador 26 para accionar el cambio
de la presion a la presion deseada, que puede ser un rango de presiones. El sensor 30 puede ser cualquier variedad
de sensor de deflexion/deformacién. Por ejemplo, un dinamémetro puede utilizarse para medir o sentir la
deformacion del brazo en voladizo, al igual que los sensores de efecto Hall, sensores de carga, sensores 6pticos,
sensores ultrasonicos, sensores laser, sensores inductivos, sensores capacitivos, y similares. En algunas formas de
realizacién, se pueden usar también interruptores de contacto tales como microinterruptores y similares. En tal forma
de realizacion, una deformacion suficiente puede accionar el brazo para contactar un interruptor.

[0029] En la forma de realizacion ilustrada, se muestra un sensor de efecto Hall acoplado al brazo en voladizo 28.
Especificamente, como se muestra, una parte del sensor 30 se acopla a una parte 34 del brazo en voladizo 28 que
generalmente, la deformaciéon no es marcada, ni forzada o de otra manera por forzar en el extremo en voladizo del
brazo durante operacién normal. Una segunda parte 36 del sensor 30 se acopla a una parte del brazo en voladizo 28
que se deforma por forzar la estremidad del voladizo del brazo durante el funcionamiento. Por consiguiente, las
fuerzas aplicadas al brazo en voladizo durante el funcionamiento, causaran un movimiento relativo entre las dos
partes del sensor 30. Como tal, las fuerzas aplicadas al brazo en voladizo 28 pueden ser determinadas.

[0030] En algunas formas de realizacién, el sensor 30 esta en comunicacién con un controlador 32, y el controlador
32 se acopla al accionador 26. Por consiguiente, el controlador 32 puede accionar el accionador 26 en respuesta a
las sefiales del sensor que indica la deformacion del brazo en voladizo 28. Este accionamiento del accionador 26
ajusta la presion de los instrumentos de limpieza 22 del suelo.

[0031] En el funcionamiento, el accionador 26 puede utilizarse para levantar y bajar el ensamblaje de fregado o
limpieza 13 con respecto al suelo. Por ejemplo, cuando la maquina de limpieza de suelo 10 se transporta de una
ubicacion de limpieza a otra, el accionador 26 se puede accionar para levantar el ensamblaje de limpieza 13 del
suelo. Una vez el ensamblaje de limpieza 13 alcanza una ubicacién deseada, el accionador 26 se puede accionar
nuevamente para bajar el ensamblaje de limpieza 13 en contacto con el suelo. Ademas, el accionador 26 puede
continuar para accionar a posicion del ensamblaje de limpieza 13 en el contacto apropiado con el suelo. En otras
palabras, el accionador 26 puede colocar el ensamblaje de limpieza 13 en la presidon deseada con respecto al suelo.

[0032] Durante el funcionamiento, el ensamblaje de fregado 13 puede contactar imperfecciones u otras variaciones
en la superficie del suelo. Estas imperfecciones o variaciones pueden causar un aumento repentino de la presion
entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo. Como se explicd previamente, tales aumentos repentinos en la
presion pueden causar dafio en el suelo si no se dirigen rapidamente. En algunas situaciones, el aumento repentino
de la presion se alivia por la deformacion del brazo en voladizo 28. Esta situacion puede ocurrir cuando la
imperfeccion es pequefia y la maquina de limpieza de suelo pasa rapidamente por encima. En tal situacion, el brazo
en voladizo 28 volveria a la condicion no desviada y se conseguiria la presion correcta una vez pasada la
imperfeccion.

[0033] En otras situaciones, la imperfeccion puede ser tan grande, amplia, o prolongada que la deformacion elastica
del brazo en voladizo 28 no puede ser suficiente para aliviar la presién. En tales situaciones, el sensor 30 en el brazo
en voladizo 28 sentiria la desviacion del brazo en voladizo 28 y provocaria el accionamiento del accionador 26, y asi,
reduciria la presion.
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[0034] En algunas situaciones, el cambio en la presién se puede provocarse por uso o desgaste en los instrumentos
de limpieza 22. En tales situaciones, el brazo en voladizo 28 puede deformarse en la direccidon opuesta debido a que
la presién entre los instrumentos de limpieza 22 y el suelo es demasiado baja. Por consiguiente, el sensor 30 sentiria
una desviacion o deformacion del brazo 28 y provocaria el accionamiento del accionador 26 en una direccion que
aumentaria la presioén. El sensor 30 sentiria cuando la presion es correcta y pararia el accionamiento del accionador
26. El sensor 30 sentiria tal condicién cuando el brazo en voladizo 28 es marcado, forzado o desviado por una
cantidad predeterminada asociada a la presion o fuerza apropiada.

[0035] Varias caracteristicas de la invencion se fijan en adelante en las siguientes reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para la regulacién de la presion entre un instrumento de limpieza de suelo (22) y un suelo, donde el
instrumento de limpieza de suelo (22) se acopla a una maquina de limpieza de suelo (10), comprendiendo el
dispositivo:

una maquina (10);

un sensor (30) acoplado al brazo en voladizo (28) y situado para detectar la desviacion del sentido u otra
deformacion del brazo en voladizo (28);

un accionador (26) acoplado al brazo en voladizo (28) y al instrumento de limpieza (22), el accionador (26)
también acoplado al sensor (30) y adaptado a recibir sefiales del sensor (30) para causar el accionamiento
del accionador (26);

caracterizado por el hecho de que el accionador (26) se extiende entre el instrumento de limpieza de
suelo (22) y el brazo en voladizo (28), y, cuando en el uso, una presion diferente a la predeterminada entre
el instrumento de limpieza de suelo (22) y el suelo causa que se deforme el brazo en voladizo (28), el
sensor (30) detecta esta deformacion y provoca el accionamiento del accionador (26) en una direccién que
permite que el brazo en voladizo (28) vuelva a una posicion en la que la presion se encuentra en la cantidad
predeterminada.

2. Dispositivo segun la reivindicacién 1 que comprende ademas:

un controlador (32) en comunicacién con el sensor y acoplado al accionador,
el controlador configurado para accionar el accionador en respuesta a las sefiales del sensor que indican la
deformacion del brazo en voladizo.

3. Dispositivo segun la reivindicacion 1, donde el instrumento de limpieza se incluye en un ensamblaje de limpieza
(13), teniendo el ensamblaje de limpieza un alojamiento (20) y uno o mas instrumentos de limpieza acoplados al
alojamiento.

4. Dispositivo segun la reivindicacion 1, donde la presion predeterminada es un rango de presiones.

5. Dispositivo segun la reivindicacion 1, donde la presion diferente de la presion predeterminada es una presion
mayor que la presion predeterminada.

6. Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el accionador es un motor lineal.

7. Maquina de limpieza de suelo (10), donde el dispositivo segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes se
acopla a la maquina de limpieza de suelo.

8. Maquina de limpieza de suelo segun la reivindicacién 7 que comprende:

un cuerpo motorizado movible;

un ensamblaje de limpieza (13) con un alojamiento (20) y uno o mas instrumentos de limpieza (22)
acoplada al armazén;

un motor (24) acoplado al alojamiento y los instrumentos de limpieza para la conducciéon de los
instrumentos de limpieza.

9. Método para la regulacion de la presion entre un instrumento de limpieza de suelo y un suelo, donde el
instrumento de limpieza de suelo se acopla a una maquina de limpieza de suelo, el método comprendiendo:

proporcionar un brazo en voladizo acoplado a la maquina de limpieza de suelo y un sensor acoplado al
brazo en voladizo y situado para detectar la deflexidén u otra deformacién del brazo en voladizo;
proporcionar un accionador acoplado a y que se extiende entre el brazo en voladizo y el instrumento de
limpieza, siendo acoplado el accionador al sensor y adaptado para recibir sefiales del sensor para causar
accionamiento del accionador;

acionar la maquina de limpieza del suelo;

detectar la deformacion del brazo en voladizo en mas de una cantidad predeterminada;

accionar el accionador en una direccion que permita que el brazo en voladizo vuelva a una posicion en la
que la deformacion del brazo en voladizo es inferior a la cantidad predeterminada.
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