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Beschreibung

[0001] Die Erfindungbezeichnet ein zumindest teilwei-
se axial schlagendes Elektrohandwerkzeuggerat wie ein
Bohrmeisselgerat oder Meisselgerat zum Abbau von Ge-
stein.

[0002] Bei derartigen schlagenden Elektrohandwerk-
zeuggeraten wird die in einem Schlagwerk erzeugte,
axiale Schlagenergie Uber das Schlagwerkzeug zur Be-
arbeitung eines Werkstlicks verwendet, wobei ein Teil
dieser Energie Uber den Handgriff auf den Nutzer zu-
rickwirkt und in der Hand stérende Vibrationen verur-
sacht.

[0003] Miteiner hdheren Anpresskraft am Handgriff ist
bei axial schlagenden Handwerkzeuggeraten der intuiti-
ve Wunsch nach einer héheren Abbauleistung verbun-
den, im Gegensatz zu rein drehenden Handwerkzeug-
geraten, welche teilweise bei hoher Anpresskraft extra
langsam drehen sollen. Leistungsparameter fur die Ab-
bauleistung sindinsbesondere die Schlagstarke, Schlag-
frequenz und optional die Drehzahl des Schlagwerkzeu-
ges.

[0004] Nach der DE19649468 sind Steuerfunktionen
des Elektrohandwerkzeuggerates im Fihrungshandgriff
oder im Hilfshandgriff angeordnet. Nach der DE3843960
wird die Steuerelektronik eines Elektrohandwerkzeugge-
rates Uber ein schleiferloses Potentiometer mit einem
Druckpolster gesteuert. Nach der DE19510365 ist bei
einem derartigen schleiferlosen Potentiometer im Stell-
glied zwischen der Druckplatte und dem Sensor ein kom-
primierbares Medium in Form eines Fluids zur Druck-
Ubertragung angeordnet. Nach der US4250434 ist ein,
zur Steuerung einer Maschine dienender, elektropneu-
matischer Sensor als elastischer Druckschlauch ausge-
bildet. Nach der DE19703746 ist an der hinteren Griff-
schale am Handgriff eines Elektrohandwerkzeuggerates
ein Dampfungselement angeordnet. Nach der
US5987705 weist ein fluidgepolsterter Handgriff einen
Drucksensor auf, welcher zur Regelung der Pumpe zur
Erzeugung des vibrationsddmpfenden Flldrucks dient.
[0005] Nach der DE3316013 ist mit einem Stellglied
am Gehdause die axiale Schlagenergie eines Bohrham-
mers stufenlos einstellbar. Nach der DE4231986 erfolgt
eine mechanische Steuerung der Kupplung des Schlag-
werks eines Bohrhammers Uber die Anpresskraft des
Elektrohandwerkzeuggerates an das Werkstuck. Die da-
zu erforderlichen, zueinander beweglich aneinander ab-
gleitenden Teile vermindern im rauhen Umfeld des Bau-
hauptgewerbes bspw. durch eingetragenen Staub, die
Ausfallsicherheit des Elektrohandwerkzeuggerates.
[0006] Aus der DE 1 953 485 A ist eine gattungsge-
masse Vorrichtung bekannt.

[0007] DieAufgabe derErfindung bestehtin einer gleit-
bewegungsfreien Realisierung zur intuitiven Steuerung
der Leistungsparameter, insbesondere der axialen
Schlagenergie, eines zumindest teilweise axial schla-
genden Elektrohandwerkzeuggerates. Ein weiterer
Aspekt besteht in der Verminderung der auf die Hand
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des Nutzers Gibertragenen Vibrationen.

[0008] Die Aufgabe wird im wesentlichen durch die
Merkmale der unabhangigen Anspruche geldst. Vorteil-
hafte Weiterbildungen ergeben sich aus den Unteran-
spriichen.

[0009] Im wesentlichen weist ein zumindest teilweise
axial schlagendes Elektrohandwerkzeuggerat einen
Handgriff und fir zumindest einen Leistungsparameter
ein elektronisches Steuermittel auf, welches von einem
flachigen Kraftsensor, der zwischen zwei, quer zur
Schlagachse angeordneten, einander zugeordneten
Pressflachen angeordnet ist und die vom Nutzer auf den
Handgriff in Richtung auf das Werkstiick ausgetbte An-
presskraft gleitbewegungsfrei erfasst, steuerbar ist.
[0010] Durch die vom flachigen Kraftsensor zwischen
den einander zugeordneten Pressflachen gleitbewe-
gungsfreie Erfassung der Anpresskraft zur elektroni-
schen Steuerung der Leistungsparameter ist diese auch
im rauhen Umfeld ausfallsicher.

[0011] Vorteilhaft ist der flachige Kraftsensor als ein
elektropneumatischer Sensor ausgebildet, welcher zwi-
schen einer Druckflache und dem Kraftsensorelement
ein hohles pneumatisches Kraftiibertragungsglied auf-
weist, wodurch dieser sehr einfach, sensibel und robust
ist.

[0012] Vorteilhaftistdas Kraftiibertragungsglied mit ei-
nem leicht deformierbaren oder fluiden Druckibertra-
gungsmedium geflllt, bspw. einem Pneumatikdl, einem
Gel oder einem hoch viscoelastischen Festkorper, wel-
cher verdunstungsfrei und nicht frei fliessfahig ist.
[0013] Vorteilhaft ist das hohle pneumatische Kraft-
Ubertragungsglied als Kissen oder Schlauch ausgebil-
det, deren Querschnitte durch die Anpresskraft zusam-
mengedriickt und dadurch derart deformiert werden,
dass der hydrostatische Druck des Druckibertragungs-
mediums steigt.

[0014] Vorteilhaft ist der flachige Kraftsensor vorne im
Elektrohandwerkzeuggerat unter der axialen Lagerung
der Werkzeugaufnahme bspw. dem Spindel-Kugellager
angeordnet, wodurch die gesamte Anpresskraft gemes-
sen wird.

[0015] Vorteilhaft ist das Kraftlibertragungsglied bis
zum Handgriff verlangert, wodurch die Messung der ge-
samten Anpresskraft am Kraftsensorelement im Hand-
griff moglich ist.

[0016] Vorteilhaft sind die Pressflachen bezliiglich des
Kraftflusses zwischen dem Schlagwerk und der Girifffla-
che des Handgriffs angeordnet, weiter vorteilhaft an der
werkzeugseitigen axialen Festlegung des Schlagwerks
zur dusseren Gehduseschale mit dem Handgriff oder an
der modularen Festlegung des Antriebsmoduls zum
Griffmodul mit dem Handgriff.

[0017] Vorteilhaft ist das Kraftibertragungsglied quer
zur Schlagachse flachig ausgebildet und weiter vorteil-
haft zwischen dem Handgriff und einer vibrationsge-
dampften Griffschale angeordnet, wodurch Vibrationen
innerhalb des Druckibertragungsmediums gedampft
und somit nur vermindert auf die Hand des Nutzers Uber-
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tragen werden.

[0018] Vorteilhaftist zusatzlich der Seitenhandgriff mit
einem derartigen Kraftlibertragungsglied zur Ausbildung
eines flachigen Kraftsensors ausgebildet, welches mit ei-
nem weiteren Kraftsensorelement versehen und tber Si-
gnalleitungen elektrisch mit dem Kraftsensorelementdes
Handgriffs verbunden ist, wodurch in Summe die Anpres-
skrafte sowohl des Handgriffs als auch des Seitenhand-
griffs zur Steuerung benutzt werden.

[0019] Alternativ vorteilhaft ist das Kraftlibertragungs-
glied des Seitenhandgriffs direkt Uber einen Verbin-
dungsschlauch pneumatisch mit dem Kraftlibertra-
gungsglied des Handgriffs verbunden, wodurch ein ge-
meinsames Kraftsensorelement ausreichend ist und kei-
ne, in den vorderen Teil des Handwerkzeuggerates hin-
einfuhrende, spannungsfiihrenden Leitungen notwendig
sind, wodurch diesbezlgliche Sicherheitsprobleme ver-
mieden werden.

[0020] Vorteilhaft ist der flachige Kraftsensor uber ei-
nen Tiefpassfilter mit einer Grenzfrequenz kleiner 30 Hz
mit dem Steuermittel verbunden, welche die niederfre-
quenten Steuersignale herausfiltert und die hdherfre-
quenten Vibrationen unterdriickt.

[0021] DieErfindung wird bezliglich eines vorteilhaften
Ausfiihrungsbeispiels naher erldutert mit

Fig. 1 als Elektrohandwerkzeuggerat
Fig. 2 als Kraftsensor

[0022] Nach Fig. 1 weist ein axial schlagendes Elek-
trohandwerkzeuggerat 1 mit einem ein Schlagwerk 2 an-
treibenden Elektromotor 3 einen Handgriff 4 und ein als
Phasenanschnittssteuerung ausgebildetes elektroni-
sches Steuermittel 5 auf, welches mit einem senkrecht
zur Schlagachse A angeordneten, flachigen Kraftsensor
6, der die vom Nutzer in Richtung auf das Werkstiick
ausgelibte Anpresskraft F auf den Handgriff 4 gleitbewe-
gungsfrei erfasst, steuerbar verbunden ist. Der Kraftsen-
sor 6 befindet sich gleitbewegungsfrei zwischen zwei ein-
ander zugeordneten Pressflachen 7a, 7b, welche sich
zwischen dem Schlagwerk 2 und der Griffflache 8 des
Handgriffs 4 anordnen. Schematisch dargestellt sind die
vorteilhaften Pressflachen 7a, 7b resp. Kraftsensor
6" jeweils bei | an der werkzeugseitigen axialen Festle-
gung des Schlagwerks 2 zur dusseren Gehaduseschale
9 mit dem Handgriff 4, bei Il an der modularen Festlegung
des Antriebsmoduls 10 zum Griffmodul 11 mitdem Hand-
griff4 (Kraftsensor 6") und bei lll zwischen dem Handgriff
4 und einer durch den flachigen Kraftsensor 6 vibrations-
gedampften Griffschale 12 angeordnet. Ein Kraftsensor
6’ im Seitenhandgriff 13 ist lber den Verbindungs-
schlauch 14 direkt pneumatisch mit dem Handgriff 4 ver-
bunden. Der kreisringférmige Kraftsensor 6" ist vorne im
Elektrohandwerkzeuggerat 1 im Bereich der axialen La-
gerung einer Werkzeugaufnahme 20 im Spindel-Kugel-
lager 21 angeordnet und mit dem Verbindungsschlauch
14 bis zum Handgriff 4 verlangert, bzw. mit dem Sensor
6 verbunden. Dem Kraftsensor 6 ist im Ausgang zum
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Steuermittel 5 ein Tiefpassfilter 19 nachgeschaltet (Fig.
1).

[0023] Nach Fig. 2 ist der flachige Kraftsensor 6 als
ein elektropneumatischer Sensor ausgebildet, welcher
zwischen einer Druckflache 15 und dem Kraftsensorele-
ment 16 ein hohles pneumatisches Kraftlibertragungs-
glied 17 aufweist, welches mit einem leicht deformierba-
ren Druckibertragungsmedium 18 gefiillt ist und als fla-
chig verlaufender Schlauch ausgebildet ist.

Patentanspriiche

1. Elektrohandwerkzeuggerat zur zumindest teilweise
axial schlagenden Bearbeitung eines Werkstiicks
mit einem Schlagwerk (2), mit einem Handgriff (4)
und mit einem elektronischen Steuermittel (5) fir zu-
mindest einen Leistungsparameter des Elektro-
handwerkzeuggerates, dadurch gekennzeichnet,
dass ein flachiger Kraftsensor (6, 6’) zwischen zu-
mindest zwei, quer zur Schlagachse (A) orientierten,
einander zugeordneten Pressflachen (7a, 7b) zur
gleitbewegungsfreien Erfassung der vom Nutzer in
Richtung auf das Werkstiick ausgelbten Anpres-
skraft (F, F’) angeordnet ist und dass das Steuermit-
tel (5) mit dem Kraftsensor (6, 6) steuerbar verbun-
den ist.

2. Elektrohandwerkzeuggerat nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der flachige Kraft-
sensor (6, 6’, 6", 6") als ein elektropneumatischer
Sensor ausgebildet ist, welcher swischen einer
Druckflache (15) und dem Kraftsensorelement (16)
ein hohles pneumatisches Kraftiibertragungsglied
(17) aufweist.

3. Elektrohandwerkzeuggerat nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass das Kraftlbertra-
gungsglied (17) mit einem leicht deformierbaren
oder fluiden Drucklbertragungsmedium (18) gefiillt
ist.

4. Elektrohandwerkzeuggerat nach Anspruch 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das Kraftiibertra-
gungsglied (17) als Kissen oder Schlauch ausgebil-
det ist.

5. Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der Anspri-
che 2 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass zu-
satzlich ein Seitenhandgriff (13) mit einem weiteren
Kraftlibertragungsglied zur Ausbildung eines weite-
ren flachigen Kraftsensors (6") ausgebildet ist.

6. Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der vorheri-
gen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
der flachige Kraftsensor (6”) vorne im Elektrohand-
werkzeuggerat unter der axialen Lagerung einer
Werkzeugaufnahme angeordnet ist.
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Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der Anspru-
che 2 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das
Kraftibertragungsglied (17) bis zum Handgriff (4)
verlangert ist

Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der vorheri-
gen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Pressflachen (7a, 7b) bezliglich des Kraftflusses
zwischen dem Schlagwerk (2) und der Griffflache
des Handgriffs (4) angeordnet sind, weiter optional
an der werkzeugseitigen axialen Festlegung des
Schlagwerks (2) zu einer ausseren Gehauseschale
(9) mit dem Handgriff (4) oder an der modularen
Festlegung des Antriebsmoduls (10) zu einem Griff-
modul (11) mit dem Handgriff (4).

Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der vorheri-
gen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Pressflachen (7a, 7b) zwischen einem Handgriff
(4) und einer vibrationsgedampften Griffschale (12)
angeordnet sind.

Elektrohandwerkzeuggerat nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass die Pressflachen (73,
7b) zwischen einem Handgriff (4) und einer vibrati-
onsgedampften Griffschale (12) angeordnet sind
und das Kraftlibertragungsglied (17) eines Seiten-
handgriffs (13) direkt Uber einen Verbindungs-
schlauch (14) pneumatisch mit dem Kraftibertra-
gungsglied (17) des Handgriffs (4) verbunden ist.

Elektrohandwerkzeuggerat nach einem der vorheri-
gen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
derflachige Kraftsensor (6, 6°) iber einen Tiefpassfil-
ter (19) mit einer Grenzfrequenz kleiner 30 Hz mit
dem Steuermittel (5) verbunden ist.

Claims

Electric hand tool for performing an at least partly
axially-percussive action on a workpiece, with a
hammer mechanism (2), with a handgrip (4), and
with an electronic control means (5) for at least one
performance parameter of the electric hand tool,
characterized in that a planar force transducer (6,
6’) is arranged between at least two coaligned pres-
sure faces (7a, 7b) orientated at right angles to the
percussion axis (A) for slipfree detection of the pres-
sure force (F, F’) exerted by the user in the direction
towards the workpiece, and in that the control
means (5) is controllably connected to the force
transducer (6, 6’).

Electric hand tool according to Claim 1, character-
ized in that the planar force transducer (6, 6’, 6",
6") is configured as an electropneumatic transducer
that has a hollow pneumatic force transmission ele-
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10.

11.

ment (17) between a pressure face (15) and the force
transducer element (16).

Electric hand tool according to Claim 2, character-
ized in that the force transmission element (17) is
filled with a readily deformable or fluid pressure-
transmission medium (18).

Electric hand tool according to Claim 2 or Claim 3,
characterized in that the force transmission ele-
ment (17) is configured as a cushion or tube.

Electric hand tool according to any one of Claims 2
to 4, characterized in that a side handgrip (13) is
additionally configured with a further force transmis-
sion elementto form a further planar force transducer
(6™M).

Electric hand tool according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the planar
force transducer (6") is forwardly located in the elec-
tric hand tool, under the axial bearing of a tool-re-
ceiving socket.

Electric hand tool according to any one of Claims 2
to 5, characterized in that the force transmission
element (17) is extended as far as the handgrip (4).

Electric hand tool according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the pressure
faces (7a, 7b) are located in terms of force flow be-
tween the hammer mechanism (2) and the grip face
of the handgrip (4), and moreover optionally on the
tool-side axial fastening of the hammer mechanism
(2) to an outer casing shell (9) with the handgrip (4)
or on the modular fastening of the drive module (10)
to a grip module (11) with the handgrip (4).

Electric hand tool according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the pressure
faces (7a, 7b) are located between a handgrip (4)
and a vibration-damped grip shell (12).

Electric hand tool according to Claim 5, character-
ized in that the pressure faces (7a, 7b) are located
between a handgrip (4) and a vibration-damped grip
shell (12) and the force transmission element (17)
of a side handgrip (13) is directly pneumatically con-
nected by a connecting tube (14) to the force trans-
mission element (17) of the handgrip (4).

Electric hand tool according to any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the planar
force transducer (6, 6’) is connected to the control
means (5) via a low-pass filter (19) with a cut-off fre-
quency of less than 30 Hz.
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Revendications

Appareil électrique portatif pour I'usinage au moins
partiellement par percussion axiale d'une piéce,
comprenant un mécanisme de percussion (2), com-
prenant une poignée (4) et comprenant un moyen
de commande électronique (5) pour au moins un pa-
rametre de performance de I'appareil électrique por-
tatif, caractérisé en ce qu’un capteur de force plat
(6, 6") est disposé entre au moins deux surfaces de
contact (7a, 7b) orientées transversalement a I'axe
de percussion (A) et associées I'une a I'autre pour
détecter sans glissement I'effort de mise en contact
(F, F’) exercé par I'utilisateur sur la piéce, et en ce
que le moyen de commande (5) est relié de maniere
commandée au capteur de force (6, 6').

Appareil électrique portatif selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le capteur de force plat (6,
6’, 6", 6") est conformé en capteur électropneuma-
tique qui, entre une surface de pression (15) et I'élé-
ment capteur de force (16), comporte un organe
creux de transmission de force (17).

Appareil électrique portatif selon la revendication 2,
caractérisé en ce que I'organe de transmission de
force (17) est empli d’un agent de transmission de
force Iégérement déformable ou fluide (18).

Appareil électrique portatif selon la revendication 2
ou 3, caractérisé en ce que I'organe de transmis-
sion de force (17) est conformé en coussin ou en
boyau.

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions 2 a 4, caractérisé en ce qu’il est également
prévu une poignée latérale (13) avec un organe sup-
plémentaire de transmission de force (6") pour for-
mer un capteur de force plat supplémentaire.

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que, dans
I'appareil électrique portatif, le capteur de force plat
(6") est disposé a I'avant sous le moyen de montage
axial d’'un raccord d’outil.

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions 2a 5, caractérisé en ce que I'organe de trans-
mission de force (17) est prolongé jusqu’a la poignée

(4).

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que, par rap-
port ala chaine cinématique, les surfaces de contact
(7a, 7b) sont disposées entre le mécanisme de per-
cussion (2) etla surface de préhension de la poignée
(4), selon une autre option sur le moyen de fixation
axiale, coté outil, du mécanisme de percussion (2)
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10.

11.

a une coque extérieure de carter (9) englobant la
poignée (4) ou sur le moyen de fixation modulaire
du module d’entrainement (10) a un module de poi-
gnée (11) englobant la poignée (4).

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que les sur-
faces de contact (7a, 7b) sont disposées entre une
poignée (4) et une coque de poignée a amortisse-
ment vibratoire (12).

Appareil électrique portatif selon la revendication 5,
caractérisé en ce que les surfaces de contact (73,
7b) sont disposées entre une poignée (4) et une co-
que de poignée a amortissement vibratoire (12), et
I'organe de transmission de force (17) d’'une poignée
latérale (13) est relié directement de maniéere pneu-
matique a I'organe de transmission de force (17) de
la poignée (4) par lintermédiaire d’un flexible de
liaison (14).

Appareil électrique portatif selon une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que le capteur
de force plat (6, 6°) estrelié au moyen de commande
(5) par l'intermédiaire d’un filtre passe-bas (19) pos-
sédant une fréquence limite inférieure a 30 Hz.
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