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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Die Erfindung geht aus von einer Handwerk-
zeugmaschine, insbesondere einem Bohr- und/oder
Meißelhammer, mit einem Hauptelement und einem
Handgriff nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1.
[0002] Es ist eine solde Handwerkzeugmaschine mit
einem Hauptelement und einem Handgriff bekannte, z.B.
aus der DE 41 24 574 A1. Zur Dämpfung einer Übertra-
gung von Schwingungen des Hauptelements auf den
Handgriff ist der Handgriff relativ zum Hauptelement be-
weglich gelagert und über ein Federelement mit dem
Hauptelement verbunden.

Vorteile der Erfindung

[0003] Die Erfindung geht aus von einer Handwerk-
zeugmaschine gemäß Anspruch 1, insbesondere einem
Bohr- und/oder Meißelhammer, mit einem Hauptele-
ment, welches eine Werkzeugachse, einen Gewichts-
schwerpunkt und eine senkrecht zur Werkzeugachse
und durch den Gewichtsschwerpunkt verlaufende Nor-
malachse umfasst, wobei die Werkzeugachse und die
Normalachse eine Bewegungsebene definieren, mit ei-
nem Handgriff, welcher relativ zum Hauptelement in der
Bewegungsebene beweglich gelagert ist, und mit einer
den Handgriff mit dem Hauptelement verbindenden Fe-
dereinheit, die zumindest ein Federelement aufweist
Verteilhafte Ausführungen sind in den Unteransprüchen
beschrieben.
[0004] Die Federeinheit ist dazu vorgesehen, bei einer
eine Annäherung des Handgriffs aus einer Ruheposition
heraus an das ruhende Hauptelement auslösenden Be-
lastungskraft eine Bewegungsbahn zumindest eines An-
teils des Handgriffs in der Bewegungsebene zumindest
im Wesentlichen vorzugeben. Hierdurch können eine be-
sonders hohe Stabilität des Handgriffs sowie ein vorteil-
haftes haptisches Sicherheitsgefühl in der Handhabung
der Handwerkzeugmaschine erreicht werden, ohne dass
die Beweglichkeit des Handgriffs in der Bewegungsebe-
ne beeinträchtigt wird.
[0005] Die Handwerkzeugmaschine ist vorzugsweise
mit einem Führungsmittel versehen, welches dazu vor-
gesehen ist, eine Verschiebung des Handgriffs senk-
recht zur Bewegungsebene zu verhindern. Durch dieses
Führungsmittel kann der Handgriff in einer Bewegung in
der Bewegungsebene geführt werden. Unter einer Be-
wegung eines starren Körpers "in" der Bewegungsebene
soll in diesem Zusammenhang insbesondere eine ebene
Bewegung dieses starren Körpers zumindest im Wesent-
lichen parallel zur Bewegungsebene verstanden werden.
Unter einer Bewegung des starren Körpers "zumindest
im Wesentlichen parallel" zur Bewegungsebene soll in
diesem Zusammenhang insbesondere eine Bewegung
verstanden werden, bei der eine Bewegungskomponen-
te senkrecht zur Bewegungsebene weniger als 15%, vor-

zugsweise weniger als 10%, besonders vorteilhaft weni-
ger als 5% der Gesamtbewegung des starren Körpers
beträgt. Die Bewegungsbahn ist vorzugsweise eine ge-
krümmte Bahn, welche eine Axialkomponente entlang
der Werkzeugachse und eine Normalkomponente ent-
lang der Normalachse aufweist. Die Bewegungsbahn
des Anteils des Handgriffs wird insbesondere "durch die
Federeinheit vorgegeben", wenn der Anteil des Hand-
griffs bei der Annäherungsbewegung des Handgriffs mit-
tels der ausschließlichen Einwirkung der Federeinheit in
dieser Bewegungsbahn geführt ist. Bei der Annähe-
rungsbewegung des Handgriffs kann der Anteil des
Handgriffs entlang eines Bewegungswegs geführt wer-
den, welcher möglicherweise von der Bewegungsbahn
aufgrund der Einwirkung weiterer, von der Federeinheit
unterschiedlicher Teile abweicht. Die Federeinheit gibt
die Bewegungsbahn "zumindest im Wesentlichen" ins-
besondere vor, wenn der Bewegungsweg mit einem klei-
nen Abweichungsbeitrag von höchstens 15%, vorteilhaft
höchstens 10% und besonders bevorzugt höchstens 5%
der gesamten Länge der Bewegungsbahn abweicht.
Oder anders ausgedrückt: der Bewegungsweg befindet
sich in einem Toleranzbereich um die Bewegungsbahn,
welcher zur Bewegungsbahn koaxial verläuft und sich
transversal zur Verlaufsrichtung um den kleinen Abwei-
chungsbeitrag erstreckt. Unter einer "Belastungskraft"
kann insbesondere eine auf die Handwerkzeugmaschine
ausgeübte Außenkraft verstanden werden. Die Bela-
stungskraft kann auf den Handgriff durch dessen Betä-
tigung in einer Arbeitsrichtung durch einen Benutzer aus-
geübt werden. Unter einer "Arbeitsrichtung" soll in die-
sem Zusammenhang insbesondere eine bevorzugte
Richtung verstanden werden, in der die Handwerkzeug-
maschine auf ein Werkzeug oder auf ein Werkstück ge-
drückt wird. Die Arbeitsrichtung entspricht vorzugsweise
zumindest im Wesentlichen der Werkzeugachse des
Hauptelements. Beispielsweise bildet die Arbeitsrich-
tung einen Winkel von weniger als 15°, insbesondere
weniger als 10° mit der Werkzeugachse. Die Belastungs-
kraft kann auch eine von einem zu bearbeitenden Werk-
stück auf das Hauptelement wirkende Kraft sein. Mit dem
Begriff "ruhendes" Hauptelement wird klargestellt, dass
das Hauptelement als ruhendes Bezugssystem zur Be-
schreibung relativer Bewegungen des Handgriffs und
des Hauptelements gewählt ist. Unter dem Begriff "Ru-
heposition" des Handgriffs oder des Hauptelements kann
eine solche Position des Handgriffs bzw. des Hauptele-
ments relativ zum Hauptelement bzw. Handgriff verstan-
den werden, bei der keine äußeren Kräfte auf den Hand-
griff bzw. das Hauptelement aufgebracht werden. Unter
"Werkzeugachse" soll insbesondere eine durch eine
Werkzeugaufnahme der Handwerkzeugmaschine defi-
nierte Achse verstanden werden, entlang welcher ein
Werkzeug in die Werkzeugaufnahme eingeführt wird.
Das "Hauptelement" kann alles, was an der Handwerk-
zeugmaschine befestigt ist, außer dem Handgriff umfas-
sen. Der Handgriff ist vorzugsweise als Haupthandgriff
der Handwerkzeugmaschine ausgebildet. Außer dem
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Haupthandgriff kann die Handwerkzeugmaschine noch
einen Zusatzhandgriff aufweisen. Unter einem "Anteil"
des Handgriffs soll insbesondere ein zusammenhängen-
der Teilbereich des Handgriffs verstanden werden, wel-
cher vorzugsweise zumindest 10% des gesamten Volu-
mens des Handgriffs darstellt.
[0006] Wird der Handgriff als ruhendes Bezugssystem
betrachtet, kann eine hohe Dämpfungswirkung erreicht
werden, wenn bei einer Annäherung des Hauptelements
aus einer Ruheposition heraus an den ruhenden Hand-
griff, welche durch die Belastungskraft ausgelöst wird,
ein signifikanter Anteil des Hauptelements in einer Be-
wegungsbahn mit einer Bewegungskomponente entlang
der Normalachse geführt ist. Ein solcher Anteil umfasst
vorzugsweise mindestens 10 Gewichtsprozent, insbe-
sondere mindestens 35 Gewichtsprozent des Hauptele-
ments, wobei ein Anteil von über 50 Gewichtsprozent
des Hauptelements zu einer besonders guten Schwin-
gungsdämpfung des Handgriffs führen kann.
[0007] Die Federeinheit weist außerdem ein Stützmit-
tel zur Abstützung des Federelements aufweist, welches
im Zusammenwirken mit dem Federelement die Bewe-
gungsbahn festlegt. Dadurch kann konstruktiv einfach
durch die Wahl von Konstruktionsparametern der Hand-
werkzeugmaschine, insbesondere durch die Formge-
bung des Stützmittels, dessen Position usw., die Bewe-
gungsbahn vorgegeben werden.
[0008] Eine hohe Dämpfungswirkung kann erreicht
werden, da der Handgriff einen Handgriffgrundkörper
umfasst und die Handwerkzeugmaschine ein den Hand-
griffgrundkörper und das Hauptelement verbindendes
Drehelement aufweist, welches im Zusammenwirken mit
der Federeinheit eine gelenkfreie Drehachse festlegt, um
welche der Handgriff bei einer Bewegung relativ zum
Hauptelement eine Rotation in der Bewegungsebene
ausführt. Die Drehachse ist vom Momentanzentrum des
Handgriffs gebildet. Das Momentanzentrum ist aus der
Theorie des starren Körpers bekannt. Es ist ein Punkt,
um den eine ebene Bewegung des starren Körpers mo-
mentan als reine Drehung aufgefasst werden kann, d.h.
ein Punkt, der momentan in Ruhe ist. Das Momentan-
zentrum des Handgriffs kann sich während der Bewe-
gung des Handgriffs relativ zum Hauptelement selbst im
Raum verschieben.
[0009] Das Federelement ist als Blattfeder ausgebil-
det. Durch die Ausbildung des Federelements der Fe-
dereinheit als Blattfeder können konstruktiv einfach und
kostengünstig durch ein gezieltes Profilieren des Feder-
blatts eine vorteilhafte Stabilisierung des Handgriffs
senkrecht zur Bewegungsebene und zusätzlich eine ho-
he Beweglichkeit des Handgriffs in der Bewegungsebe-
ne erreicht werden. Dabei entspricht vorzugsweise eine
Hauptverformungsrichtung der Blattfeder einer Achse in
der Bewegungsebene, insbesondere der Werkzeugach-
se.
[0010] Es wird außerdem vorgeschlagen, dass der
Handgriff in der Ruheposition durch das Federelement
gehalten ist. Dadurch können weitere Bauteile, Bau-

raum, Montageaufwand und Kosten eingespart werden,
da auf ein zusätzliches Halteelement zum Halten der Ru-
heposition verzichtet werden kann.
[0011] Die Federeinheit weist ein Stützmittel zur Ab-
stützung des Federelements auf und das Federelement
führt bei einer Bewegung des Handgriffs relativ zum
Hauptelement eine Abrollbewegung auf dem Stützmittel
aus. Dadurch kann eine besonders hohe Stabilität in der
Abstützung des Federelements erreicht werden. Die Be-
wegungsbahn kann dabei einfach und flexibel durch die
Wahl der Lage des Stützmittels relativ zum Handgriff und
dessen Formgebung, insbesondere dessen Radius, fest-
gelegt werden.
[0012] Weist die Handwerkzeugmaschine ein erstes
und ein zweites Gehäuseelement, ein Befestigungsele-
ment zum Befestigen des ersten Gehäuseelements am
zweiten Gehäuseelement und ein Stützmittel zur Abstüt-
zung des Federelements auf, welches am Befestigungs-
element fixiert ist, können Bauraum und Montageauf-
wand vorteilhaft reduziert werden. Dabei ist das erste
bzw. zweite Gehäuseelement vorzugsweise als Monta-
geschale bzw. Deckschale, insbesondere des Hauptele-
ments, ausgebildet. Um den Herstellungsaufwand weiter
zu reduzieren, kann das Stützmittel einstückig mit dem
Befestigungselement ausgebildet sein.
[0013] Eine besonders stabile Lagerung des Federele-
ments kann konstruktiv einfach und kompakt erreicht
werden, wenn das Federelement einen Teilbereich auf-
weist, welcher das Befestigungselement zumindest im
Wesentlichen umschließt. Der Montageaufwand kann
ferner weiter reduziert werden, wenn die Handwerkzeug-
maschine ein Klemmmittel zum Klemmen des Federele-
ments aufweist. Eine besonders stabile und kompakte
Klemmverbindung kann erreicht werden, wenn das Fe-
derelement einen Teilbereich aufweist, welcher das
Klemmmittel umgreift.
[0014] Ferner wird vorgeschlagen, dass der Handgriff
einen Handgriffgrundkörper umfasst und die Handwerk-
zeugmaschine ein Gehäuseelement, eine Faltenbal-
geinheit, welche das Hauptelement mit dem Handgriff-
grundkörper verbindet, und ein Fixierelement aufweist,
welches zum Fixieren zumindest der Faltenbalgeinheit
und des Federelements am Gehäuseelement vorgese-
hen ist. Dadurch kann eine Anzahl von Befestigungsele-
menten vorteilhaft reduziert werden.
[0015] Es wird vorgeschlagen, dass die Handwerk-
zeugmaschine ein vom Handgriffgrundkörper auswech-
selbares und in das Gehäuseelement eingelegtes Befe-
stigungsmodul aufweist, das eine Befestigungsschnitt-
stelle zum Befestigen des Handgriffgrundkörpers am
Hauptelement bildet. Es können dadurch ein vorteilhafter
modularer Aufbau der Handwerkzeugmaschine und eine
einfache Montage erreicht werden. Das Gehäusee-
lement ist vorzugsweise als Montageschale des Haupt-
elements ausgebildet. Der Montageaufwand kann weiter
reduziert werden, wenn das Befestigungsmodul zur Her-
stellung eines Formschlusses mit dem Hauptelement
vorgesehen ist.
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[0016] Ist der Handgriffgrundkörper durch eine
Schwingungsentkopplungseinheit mit dem Hauptele-
ment verbunden, wobei die Schwingungsentkopplungs-
einheit am Befestigungsmodul befestigt ist, können Bau-
raum und Befestigungselemente eingespart werden. Es
kann ein geringer Montageaufwand erreicht werden,
wenn die Schwingungsentkopplungseinheit mit dem Be-
festigungsmodul verklemmt ist.
[0017] Es wird außerdem vorgeschlagen, dass das
Befestigungsmodul eine Faltenbalgeinheit aufweist, wel-
che den Handgriffgrundkörper und das Hauptelement
verbindet. Dadurch kann zusätzlich zur Befestigungs-
funktion des Befestigungsmoduls ein vorteilhafter Schutz
gegen Einklemmverletzungen und Eindringen von
Schmutzpartikeln erreicht werden.

Zeichnung

[0018] Weitere Vorteile ergeben sich aus der folgen-
den Zeichnungsbeschreibung. In der Zeichnung sind
Ausführungsbeispiele der Erfindung dargestellt. Die
Zeichnung, die Beschreibung und die Ansprüche enthal-
ten zahlreiche Merkmale in Kombination. Der Fachmann
wird die Merkmale zweckmäßigerweise auch einzeln be-
trachten und zu sinnvollen weiteren Kombinationen zu-
sammenfassen.
[0019] Es zeigen:

Fig. 1 einen Bohr- und/oder Meißelhammer mit ei-
nem Hauptelement und einem über eine Blattfeder
mit dem Hauptelement verbundenen Handgriff,
Fig. 2eine vereinfachte Ansicht des Bohr- und/oder
Meißelhammers in einer Ruheposition,
Fig. 3eine Bewegungsbahn eines Anteils des Hand-
griffs,
Fig. 4eine Bewegungsbahn eines weiteren Anteils
des Handgriffs,
Fig. 5 den Bohr- und/oder Meißelhammer mit dem
an das Hauptelement angenäherten Handgriff,
Fig. 6den vom Hauptelement getrennten Handgriff
des Bohr- und/oder Meißelhammers,
Fig. 7einen Verbindungsbereich aus Figur 1 in einer
vergrößerten Ansicht,
Fig. 8 einen weiteren Verbindungsbereich aus Figur
1 in einer vergrößerten Ansicht,
Fig. 9 eine Explosionsansicht des Handgriffs aus Fi-
gur 6,
Fig. 10 den Bohr- und/oder Meißelhammer aus Figur
1 mit einem starr gekoppelten Handgriff und
Fig. 11 den Handgriff des Bohr- und/oder Meißel-
hammers aus Figur 10.

Beschreibung der Ausführungsbeispiele

[0020] Figur 1 zeigt eine als Bohr- und/oder Meißel-
hammer ausgebildete Handwerkzeugmaschine 10. Die-
se weist ein Hauptelement 12 und einen Handgriff 14
auf. Das Hauptelement 12 umfasst ein Gehäuse mit einer

als erstes Gehäuseelement 16 ausgebildeten Montage-
schale, in welcher bei einer Montage innere Komponen-
ten der Handwerkzeugmaschine 10 fixiert werden, und
einer als zweites Gehäuseelement 18 ausgebildeten
Deckschale. Das erste Gehäuseelement 16 ist im mon-
tierten Zustand der Handwerkzeugmaschine 10 mit dem
zweiten Gehäuseelement 18 verschraubt. Hierzu weist
das erste Gehäuseelement 16 zwei als Schraubaufnah-
men ausgebildete Befestigungselemente 20, 22 auf, in
welchen im montierten Zustand jeweils eine Schraube
aufgenommen ist.
[0021] Die Handwerkzeugmaschine 10 weist außer-
dem eine Werkzeugaufnahme 24 auf, in welche ein
Werkzeug, wie z.B. ein Bohrer oder ein Meißel, einge-
führt werden kann. Die Werkzeugaufnahme 24 weist ei-
nen zylinderförmigen Hohlraum 26 auf, in welchen das
Werkzeug in einer Einführrichtung 28 entlang einer Ach-
se eingeführt werden kann, welche in dieser Beschrei-
bung als Werkzeugachse 30 bezeichnet ist. Im Haupt-
element 12 ist ferner eine als Elektromotor ausgebildete,
in der Figur nicht gezeigte Antriebseinheit gelagert. Der
Gewichtsschwerpunkt 32 des Hauptelements 12 ist mit-
tels eines Kreuzes schematisch dargestellt. Durch den
Gewichtsschwerpunkt 32 verläuft senkrecht zur Werk-
zeugachse 30 eine Normalachse 34.
[0022] Der Handgriff 14 weist einen Handgriffgrund-
körper 36 mit einem als Handgrifftopf ausgebildeten Ge-
häuseelement 38, in welchem innere Komponenten des
Handgriffs 14 montiert sind, und mit einem Handgriffdek-
kel 40 auf (siehe auch Figur 9).
[0023] Der Handgriff 14 ist als eine bügelförmige Bau-
gruppe ausgestaltet, bei der die Bügelenden entlang der
Werkzeugachse 30 ausgerichtet sind. Der Handgriff-
grundkörper 36 ist über zwei Faltenbalgeinheiten 42, 44
mit den Gehäuseelementen 16, 18 des Hauptelements
12 verbunden. Durch die Faltenbalgeinheiten 42, 44 kön-
nen eine vorteilhafte Abdichtung und ein Schutz des Be-
dieners vor Einklemmverletzungen erreicht werden. Au-
ßerdem ist der Handgriff 14 relativ zum Hauptelement
12 beweglich gelagert und über eine Schwingungsent-
kopplungseinheit 45 mit dem Hauptelement 12 verbun-
den. Die Schwingungsentkopplungseinheit 45 ist zur
Entkopplung einer Übertragung von Schwingungen des
Hauptelements 12 auf den Handgriff 14 vorgesehen.
Hierzu weist die Schwingungsentkopplungseinheit 45 ei-
ne Federeinheit 46 auf, welche ein als Blattfeder ausge-
bildetes Federelement 48 und ein Stützmittel 50 zum Ab-
stützen des Federelements 48 im Hauptelement 12 um-
fasst. Die Schwingungsentkopplungseinheit 45 weist fer-
ner ein als Hebelelement ausgebildetes Drehelement 52
auf. Die in Figur 1 dargestellte Handwerkzeugmaschine
10 befindet sich in einer Ruheposition, in der keine Au-
ßenkräfte auf das Hauptelement 12 und auf den Hand-
griff 14 aufgebracht werden.
[0024] Das Stützmittel 50 ist mit dem Befestigungsele-
ment 20 einstückig ausgebildet. Das Stützmittel 50 weist
einen ringförmigen Teilbereich auf, welcher das als
Schraubaufnahme ausgeführte Befestigungselement 20
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bildet. An diesen Teilbereich ist ein Fortsatz 54 ange-
formt, welcher sich entlang der Normalachse 34 in Rich-
tung der Werkzeugachse 30 erstreckt und eine Anlage-
fläche 56 zum Anliegen des Federelements 48 bildet,
deren Funktion später beschrieben ist. Das Federele-
ment 48 weist einen ersten Teilbereich 58 auf, welcher
als Öse ausgeformt ist und das Befestigungselement 20
umschließt bzw. um das Befestigungselement 20 gerollt
ist. Von diesem Teilbereich 58 ausgehend, setzt sich das
Federelement 48 weiter in Richtung zur Werkzeugachse
30 fort und weist einen mittleren Teilbereich 60 auf, wel-
cher sich in der in Figur 1 gezeigten Ruheposition der
Handwerkzeugmaschine 10 auf einer von einer Wan-
dung des Gehäuseelements 16 des Hauptelements 12
gebildeten Anlagefläche 62 abstützt. In einer Ausfüh-
rungsvariante ist der Einsatz eines Schaumstoffs als Un-
terlage zwischen dem Teilbereich 60 und der Anlageflä-
che 62 denkbar. Das Federelement 48 ist ferner in einem
Verbindungsbereich 64 der Handwerkzeugmaschine 10
gelagert, welcher von der Faltenbalgeinheit 42 um-
schlossen ist. Durch die Anordnung der Lagerstelle des
Federelements 48 in diesem Verbindungsbereich 64
kann eine besonders kompakte Bauweise des Handgriffs
14 erreicht werden, da auf einen Lageraum im Handgriff-
grundkörper 36 verzichtet werden kann. In diesem Ver-
bindungsbereich 64 ist ein Ende 66 des Federelements
48 gelagert, das über ein Fixierelement 68 am Handgriff-
grundkörper 36 befestigt ist. Zur Befestigung des Endes
66 an dem Fixierelement 68 ist die Handwerkzeugma-
schine 10 mit einem Klemmmittel 70 versehen, wobei
das Ende 66 zwischen dem Klemmmittel 70 und dem
Fixierelement 68 verklemmt ist. Das Klemmmittel 70 ist
mit dem Handgriffgrundkörper 36 verschraubt. Das Ende
66 des Federelements 48 wird zwischen dem Klemm-
mittel 70 und dem Fixierelement 68 sowohl kraft- als auch
formschlüssig eingespannt. Die Anordnung des Klemm-
mittels 70, des Endes 66 und des Fixierelements 68 so-
wie die Befestigung dieser Anordnung am Handgriff-
grundkörper 36 sind anhand von Figur 9 näher darge-
stellt. Das Ende 66 ist als parabelförmiger Abschnitt aus-
geformt, welcher das Klemmmittel 70 umgreift.
[0025] Im als Handgrifftopf ausgeführten Gehäusee-
lement 38 ist ferner ein Schalter 72 montiert, welcher
mittels eines im Handgrifftopf schwenkbar gelagerten
Schalterdrückers 74 zum Starten und Stoppen eines Be-
triebs der Handwerkzeugmaschine 10 von einem Bedie-
ner betätigt werden kann. Es ist ferner eine elektrische
Kabelverbindung 76 zu erkennen, welche vom Schalter
72 bis zu einer in das Gehäuseelement 38 eingescho-
benen Kabelführung 78 verläuft. Innerhalb des Handgriff-
grundkörpers 36 ist die Kabelverbindung 76 zwischen
Stegen 80 verklemmt.
[0026] Das Drehelement 52 ist relativ zum Hauptele-
ment 12 und zum Handgriffgrundkörper 36 drehbar ge-
lagert. Es ist einerseits um einen mit dem Hauptelement
12 festen Drehpunkt 82, welcher dem Mittelpunkt des
Befestigungselements 22 entspricht, gelenkig gelagert.
Andererseits ist das Drehelement 52 um einen mit dem

Handgriffgrundkörper 36 festen Drehpunkt 84 ebenfalls
gelenkig gelagert. Es ist ferner als Hebelelement ausge-
bildet, welches zwei Hebelarme 86, 88 aufweist (siehe
Figur 9). Diese sind einerseits in einer Hebelaufnahme
90 gelenkig gelagert, die fest mit dem Handgriffgrund-
körper 36 verbunden ist. Die Hebelaufnahme 90 ist in
einem Verbindungsbereich 92 angeordnet, welcher von
der Faltenbalgeinheit 44 umschlossen ist. Andererseits
sind die Hebelarme 86, 88 auf dem als Schraubaufnah-
me ausgebildeten Befestigungselement 22 gelenkig ge-
lagert. Die Hebelarme 86, 88 sind anhand von Figur 9
näher beschrieben.
[0027] In Figur 2 ist die Handwerkzeugmaschine 10 in
einer der Übersichtlichkeit halber vereinfachten Ansicht
in der Ruheposition der Figur 1 gezeigt. Zusätzlich zu
den anhand von Figur 1 beschriebenen Bauteilen sind
weitere Fixierelemente 94, 96, 98 zum Fixieren der Fal-
tenbalgeinheiten 42, 44 schematisch dargestellt. Die Fi-
xierelemente 94, 96, welche fest mit dem Hauptelement
12 verbunden sind, dienen zur Fixierung der Faltenbal-
geinheit 42 bzw. 44 am Hauptelement 12. Das mit dem
Handgriffgrundkörper 36 fest verbundene Fixierelement
98 dient zur Fixierung der Faltenbalgeinheit 44 am Hand-
griffgrundkörper 36. Der Handgriff 14 ist durch das Fe-
derelement 48 in der Ruheposition gehalten. Dabei er-
fährt der Handgriffgrundkörper 36 in seiner Ruheposition
eine Federkraft des Federelements 48, die den Hand-
griffgrundkörper 36 in seiner Ruheposition hält. Befindet
sich der Handgriff 14 außerhalb seiner Ruheposition, so
tendiert das Federelement 48 dazu, den Handgriff 14 in
seine Ruheposition zurückzustellen. Um eine Bewegung
des sich in der Ruheposition befindenden Handgriff-
grundkörpers 36 auslösen zu können, muss eine Bela-
stungskraft entgegen der Federkraft ausgeübt werden,
die größer als die Federkraft ist.
[0028] Es wird angenommen, dass ein Bediener den
Handgriffgrundkörper 14 betätigt und zur Bearbeitung ei-
nes Werkstücks (nicht gezeigt) die Handwerkzeugma-
schine 10 gegen das Werkstück in einer Arbeitsrichtung
100 drückt. Dabei übt der Bediener eine Belastungskraft
102 in Arbeitsrichtung 100 auf den Handgriffgrundkörper
36 aus, welche bei genügender Kraftstärke eine Annä-
herung des Handgriffs 14 aus der gezeigten Ruheposi-
tion heraus an das Hauptelement 12 auslöst. Dabei dient
das Drehelement 52 als Führungsmittel zur Führung die-
ser Bewegung in einer Bewegungsebene, die durch die
Werkzeugachse 30 und die Normalachse 34 aufge-
spannt ist. Das Drehelement 52 verhindert eine Verschie-
bung des Handgriffs 14 senkrecht zur Bewegungsebene.
Eine zusätzliche Stabilisierungsfunktion senkrecht zur
Bewegungsebene wird durch das als Blattfeder ausge-
bildete Federelement 48 erreicht. Dieses weist ein Fe-
derblatt 104 auf (Figur 9), welches sich im montierten
Zustand entlang der zur Bewegungsebene senkrechten
Querachse 106 über einen überwiegenden Teil der Brei-
te (d.h. der Erstreckung entlang der Querachse 106) des
Hauptelements 12 erstreckt. Damit ist einerseits die
Hauptverformungsrichtung des Federelements 48 ent-

7 8 



EP 2 038 091 B1

6

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

lang der Werkzeugachse 30 ausgerichtet. Andererseits
kann durch das Federelement 48 eine Verschiebung des
Handgriffs 14 senkrecht zur Bewegungsebene verhin-
dert werden. Es können also durch das Federelement
48 eine hohe Beweglichkeit des Handgriffs 14 in der Be-
wegungsebene und in Kombination mit dem Drehele-
ment 52 eine effektive Führung einer Bewegung des
Handgriffs 14 in der Bewegungsebene erreicht werden.
Ferner ist das Federblatt 104 derart profiliert, dass eine
Belastung des Federelements 48 bei einer Bewegung
des Handgriffs 14 relativ zum Hauptelement 12 über die
gesamte Erstreckung des Federblatts 104 entlang der
Querachse 106 homogen verteilt ist. Dies ermöglicht eine
effektive Materialausnutzung, und es können uner-
wünschte Spannungsspitzen vermieden werden. Zur
weiteren Stabilisierung des Handgriffs 14 entlang der
Querachse 106 weist das Hauptelement 12 im Bewe-
gungsbereich des Federelements 48 und der Hebelarme
86, 88 Aussteifungsrippen 108 auf (siehe Figur 1). Diese
dienen als seitlicher Anschlag und verstärken die Ge-
häuseelemente 16, 18 zusätzlich.
[0029] Durch die Federeinheit 46 wird ferner eine Be-
wegungsbahn vorgegeben, entlang welcher ein Anteil
des Handgriffs 14, und zwar der obere Verbindungsbe-
reich 64 des Handgriffs 14, bei der Annäherung an das
Hauptelement 12 geführt wird. Im betrachteten Ausfüh-
rungsbeispiel rollt bei der von der Belastungskraft 102
ausgelösten Annäherung des Handgriffs 14 an das
Hauptelement 12 das Federelement 48 auf dem speziell
profilierten Stützmittel 50, und zwar auf der Anlagefläche
56 ab. Durch diese Abrollbewegung des Federelements
48 wird der obere Verbindungsbereich 64 in einer in der
Figur schematisch dargestellten Bewegungsbahn 110
geführt. Diese ist als eine kreisförmige Bahn ausgebildet,
deren Mittelpunkt 112 einem Kontaktpunkt der Anlage-
fläche 56 entspricht, an dem sich in der Ruheposition
das Federelement 48 und das Stützmittel 50 voneinander
trennen. Der obere Verbindungsbereich 64 führt also
beim Einfedern des Handgriffs 14 eine Kippbewegung
entlang der als Kreisabschnitt ausgeführten Bewegungs-
bahn 110 aus. Wie in Figur 3 angedeutet, weist die Be-
wegungsbahn 100 eine Axialkomponente 114 entlang
der Werkzeugachse 30 und eine Normalkomponente
116 entlang der Normalachse 34 auf. In diesem Beispiel
beträgt die Normalkomponente 116 der Bewegungsbahn
110 25% der Axialkomponente 114. Vorteilhafterweise
kann die Normalkomponente 116, um eine effektive
Dämpfungswirkung zu erreichen, einen Anteil zwischen
15% und 35% der Axialkomponente 114 aufweisen. Da-
durch wird die Bewegung des oberen Verbindungsbe-
reichs 64 des Handgriffs 14 an eine Hauptschwingungs-
richtung des Hauptelements 12 vorteilhaft angepasst, die
im Wesentlichen entlang der Werkzeugachse 30 ausge-
richtet ist. Bei der Annäherungsbewegung des Hand-
griffs 14 führt der untere Verbindungsbereich 92 eine
Schwenkbewegung um den Drehpunkt 82 des Befesti-
gungselements 22, welches als Lagerstelle zum Lagern
des Drehelements 52 im Hauptelement 12 dient, entlang

einer als Kreisabschnitt ausgebildeten Bewegungsbahn
118 aus. Wie in Figur 4 angedeutet, weist diese Bewe-
gungsbahn 118 eine Normal- und eine Axialkomponente
120 bzw. 122 auf, wobei die Axialkomponente 122 66%
der Normalkomponente 120 beträgt.
[0030] Die Gesamtbewegung des Handgriffs 14 in der
Bewegungsebene kann als Drehung um ein Momentan-
zentrum dargestellt werden. Dieses Momentanzentrum
stellt eine gelenkfreie Drehachse 124 dar, um welche der
Handgriff 14 eine Rotation ausführt. Das Momentanzen-
trum befindet sich im Schnittpunkt der Bahnnormalen
126, 128 der Bewegungsbahnen 110 bzw. 118 des obe-
ren und des unteren Verbindungsbereichs 64 bzw. 92.
Die Position der Drehachse 124 hängt einerseits von ei-
nem Winkel α, welcher von einer durch die Drehpunkte
82, 84 verlaufenden, der Bahnnormalen 128 entspre-
chenden geraden Linie und von der Werkzeugachse 30
gebildet ist, ab. Dieser Winkel α stellt die Neigung des
Drehelements 52 zur Werkzeugachse 30 dar. Anderer-
seits hängt die Position der Drehachse 124 von der Lage
und Formgebung des Stützmittels 50, insbesondere von
der Position relativ zum Verbindungsbereich 64 und von
dem Radius des ringförmigen Teilbereichs ab. Im be-
trachteten Ausführungsbeispiel hat der Winkel α einen
Wert von 25°. Ferner wurde in dieser Ausführung die
Position des Stützmittels 50 in der Bewegungsebene und
der Radius des ringförmigen Teilbereichs des Stützmit-
tels 50 derart gewählt, dass die Momentanzentren des
Handgriffs 14 und des Hauptelements 12 zusammenfal-
len, wodurch ein optimales Ausgleichen von Schwin-
gungsbewegungen des Hauptelements 12 durch den
Handgriff 14 und ein besonders hoher Bedienkomfort er-
reicht werden können. Die Drehachse 124 liegt vollstän-
dig vor dem Handgriff 14, wobei der Handgriff 14, bezo-
gen auf die Werkzeugachse 30, hinter der Werkzeugauf-
nahme 24 angeordnet ist. In einer Ausführungsvariante
kann auf die gelenkige Lagerung der Hebelarme 86, 88
in der Hebelaufnahme 90 verzichtet werden. Das Mo-
mentanzentrum des Handgriffs 14 fällt in diesem Fall mit
dem Drehpunkt 82 im Befestigungselement 22 zusam-
men.
[0031] Die Handwerkzeugmaschine 10 ist in Figur 5
nach einer durch den Handgriff 14 ausgeführten Annä-
herung an das Hauptelement 12 dargestellt. Die Abroll-
bewegung des Federelements 48 auf dem Stützmittel 50
kann ferner durch einen Vergleich der Figuren 2 und 5
wahrgenommen werden. Das Hauptelement 12 weist
ferner einen Anschlag 125 auf (siehe Figur 1), durch wel-
chen das Federelement 48 bei einer Annäherung an das
Hauptelement 12 arretiert werden kann. In einer Ausfüh-
rungsvariante ist denkbar, den Anschlag 125 mit einem
Schaumstoff zu versehen, um das Anschlagen zu dämp-
fen.
[0032] In Figur 6 ist der Handgriff 14 vom Hauptele-
ment 12 getrennt dargestellt. Es ist der Handgriffgrund-
körper 36 mit dem als Handgrifftopf ausgebildeten Ge-
häuseelement 38 und dem Handgriffdeckel 40 zu erken-
nen. Der Schalterdrücker 74 und die Kabelführung 78
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sind im Handgriffgrundkörper 36 gelagert. Am Handgriff-
grundkörper 36 sind die Faltenbalgeinheiten 42, 44 be-
festigt. Die Faltenbalgeinheiten 42, 44 weisen jeweils ei-
nen Grundkörper 127 bzw. 129, welcher Falten bildet,
und einen an den Grundkörper 127 bzw. 129 angeform-
ten Fixierbereich 130 bzw. 132 auf. Der Fixierbereich 130
bzw. 132 weist ein ringförmiges Ende 134 bzw. 136 auf,
welches mit dem Grundkörper 127 bzw. 129 eine Nut
138 bzw. 140 bildet. Zu sehen sind außerdem die Fixier-
elemente 94, 96 zum Fixieren der Faltenbalgeinheiten
42, 44 am Hauptelement 12, die aus den Verbindungs-
bereichen 64, 92 (Figur 1) herausragen. Aus dem oberen
Verbindungsbereich 64 ragt ferner das Federelement 48
heraus, während das Drehelement 52 sowie ein elektri-
sches Anschlusskabel 142 zum Anschließen des Schal-
ters 72 (Figur 1) an den Elektromotor aus dem unteren
Verbindungsbereich 92 (Figur 1) herausragen. Der in Fi-
gur 6 gezeigte Handgriff 14 wird als Vormontagebau-
gruppe ausgeführt, welche im Vorfeld einer Montage der
Handwerkzeugmaschine 10 vormontiert wird und die im
Folgenden als Handgriffbaugruppe bezeichnet ist.
[0033] Bei einer Montage der Handwerkzeugmaschi-
ne 10 wird diese Handgriffbaugruppe in das als Monta-
geschale ausgebildete erste Gehäuseelement 16 des
Hauptelements 12 eingelegt. Diese Montage wird an-
hand von Figur 1 sowie von den Figuren 7 und 8 be-
schrieben, die die Verbindungsbereiche 64, 92 aus Figur
1 in einer vergrößerten Ansicht darstellen. Beim Einlegen
der Handgriffbaugruppe in das Gehäuseelement 16 wer-
den der als Öse ausgeformte Teilbereich 58 des Feder-
elements 48 und die Hebelarme 86, 88 (Figur 9) auf die
als Schraubaufnahmen ausgebildeten Befestigungsmit-
tel 20, 22 des Hauptelements 12 aufgeschoben. Gleich-
zeitig wird mittels des Endes 134 bzw. 136 und der Nut
138 bzw. 140 des Fixierbereichs 130 bzw. 132 der Fal-
tenbalgeinheit 42 bzw. 44 eine Nut-Feder-Verbindung
mit dem Gehäuseelement 16 hergestellt. Zur sicheren
Fixierung der Faltenbalgeinheiten 42, 44 am Hauptele-
ment 12 ist der Handgriff 14 mit den Fixierelementen 94,
96 versehen, welche jeweils als Stützrahmen aus Kunst-
stoff ausgebildet sind. Im montierten Zustand ist der Fi-
xierbereich 130 bzw. 132 der Faltenbalgeinheit 42 bzw.
44 zwischen dem Gehäuseelement 16 des Hauptele-
ments 12 und dem Fixierelement 94 bzw. 96 verklemmt.
Dadurch wird ein Ausweichen der Faltenbalgeinheiten
42, 44 nach innen verhindert. Nach Herstellung der elek-
trischen Kontakte, insbesondere mittels des Anschlus-
skabels 142, wird das zweite, als Deckschale ausgebil-
dete Gehäuseelement 18 des Hauptelements 12 aufge-
schoben und mit dem ersten Gehäuseelement 16 ver-
schraubt.
[0034] Die Montage der Handgriffbaugruppe wird an-
hand von Figur 9 erläutert, welche diese in einer Explo-
sionsansicht darstellt. Wie der Figur zu entnehmen ist,
setzt sich der Handgriffgrundkörper 36 aus dem als
Handgrifftopf ausgeführten Gehäuseelement 38 und
dem Handgriffdeckel 40 zusammen, welcher im montier-
ten Zustand am Handgrifftopf fixiert ist. Hilfsweise ist die

Querachse 106, parallel zu der das Federblatt 104 des
Federelements 48 im montierten Zustand ausgerichtet
ist, dargestellt. In einem ersten Montageschritt werden
das Klemmmittel 70, welches als Schraubplatte ausge-
bildet ist, und das Fixierelement 68 auf das Federelement
48 aufgeclipst. Anschließend wird die mit dem als Stütz-
rahmen ausgebildeten Fixierelement 94 ausgesteifte
obere Faltenbalgeinheit 42 auf das Fixierelement 68 ge-
schoben. Dann wird die durch die vorhergehenden
Schritte entstandene Baugruppe in das Gehäusee-
lement 38 eingesteckt. Anschließend wird diese Bau-
gruppe mittels zweier Schrauben 144 am Gehäusee-
lement 38 verschraubt. Dabei werden die Schrauben 144
durch Öffnungen des Fixierelements 68 und des Feder-
elements 48 in Schraubaufnahmen des Klemmmittels 70
eingeführt. Nachfolgend wird die Hebelaufnahme 90
durch die untere Faltenbalgeinheit 44 hindurch in das
Gehäuseelement 38 gesteckt. Hierbei rasten zwei
Schnapphaken 146 der Hebelaufnahme 90 in entspre-
chende Aussparungen des Gehäuseelements 38 (in der
Figur nicht sichtbar) ein. Anschließend wird der Schal-
terdrücker 74 in das Gehäuseelement 38 eingelegt. An
den Schalterdrücker 74 ist in Form von zwei Lagerbolzen
eine Schwenkachse 148 angeformt, die in einen Lager-
bereich 150 des Gehäuseelements 38 einrastet. Dann
wird die Kabelverbindung 76 mit der als Kugeltülle aus-
gebildeten Kabelführung 78 in das Gehäuseelement 38
eingelegt und mit Hilfe eines Halteblechs 152 durch Fest-
ziehen einer Schraube 154 gegen ein unerwünschtes
Herausziehen gesichert. Die Kabelverbindung 76 wird
an den Schalter 72 angeschlossen, welcher dann in das
Gehäuseelement 38 eingelegt wird. Der Handgriffdeckel
40 weist als Haltenasen ausgebildete Rastelemente 156
auf, die bei einem Aufschieben des Handgriffdeckels 40
in das Gehäuseelement 38 einrasten. Der Handgriffdek-
kel 40 weist ferner Haltestege 158 auf, die dazu dienen,
den Schalter 72 und den Schalterdrücker 74 bei einem
Aufschieben des Handgriffdeckels 40 spielfrei zu fixie-
ren. Anschließend werden mittels zweier Schrauben 160
der Handgriffdeckel 40 und das Gehäuseelement 38 mit
der Hebelaufnahme 90 verschraubt. Dabei werden die
Schrauben 160 durch Öffnungen des Gehäuseelements
38 in Schraubaufnahmen der Hebelaufnahme 90 einge-
führt. Dann werden die Hebelarme 86, 88 auf die Hebel-
aufnahme 90 aufgesteckt. Die Hebelarme 86, 88 weisen
jeweils an ihrer einander zugewandten Seite zwei Nuten
und zwei Zapfen auf. Beim Zusammenstecken der He-
belarme 86, 88 ergibt sich eine verdreh- und verschie-
bungssteife Verbindung. In einem nächsten Schritt wird
das als Stützrahmen ausgebildete Fixierelement 96 über
die Hebelarme 86, 88 hinweg in die untere Faltenbal-
geinheit 44 eingeschoben. Dieses Fixierelement 96 ver-
hindert dabei ein Herausfallen der Hebelarme 86, 88.
Nach Abschließen der vorhergehenden Montageschritte
sind alle hier beschriebenen Bauteile der Handgriffbau-
gruppe verliersicher in der Handgriffbaugruppe integriert.
[0035] Die Handgriffbaugruppe besitzt ferner einen fle-
xiblen modularen Aufbau. Die Faltenbalgeinheit 42 zu-
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sammen mit den Fixierelementen 68, 94 sowie die Fal-
tenbalgeinheit 44 mit den Fixierelementen 96, 98 bilden
zwei Befestigungsmodule 159 bzw. 161, die jeweils eine
Befestigungsschnittstelle zum Befestigen des Handgriff-
grundkörpers 36 an das Hauptelement 12 bilden (siehe
Figuren 7 und 8). Insbesondere wird, wie oben beschrie-
ben, die Befestigung am Hauptelement 12 mittels dieser
Befestigungsmodule 159, 161 durch Herstellung von
Nut-Feder- Verbindungen realisiert, wodurch eine be-
sonders einfache Montage erreicht werden kann. Außer-
dem kann ein einfaches Auswechseln der Befestigungs-
module 159, 161 erzielt werden. Nach einem Entfernen
des als Deckschale ausgebildeten Gehäuseelements 18
können diese in das als Montageschale ausgebildete Ge-
häuseelement 16 eingelegten Befestigungsmodule 159,
161 einfach werkzeuglos von diesem Gehäuseelement
16 entnommen werden, wobei der Handgriff 14 vom
Hauptelement 12 getrennt wird. Nach Ausschrauben der
Schrauben 144, 160 können die Befestigungsmodule
159, 161 vom Handgriffgrundkörper 36 entnommen wer-
den. Der Handgriffgrundkörper 36 kann in Kombination
mit einem weiteren Hauptelement einer weiteren Hand-
werkzeugmaschine genutzt werden, ohne dass ein wei-
teres Umbauen des Handgriffgrundkörpers 36 notwen-
dig ist. Dies kann der Figur 10 entnommen werden. Diese
zeigt eine weitere, als Meißel- und/oder Bohrhammer
ausgebildete Handwerkzeugmaschine 162 mit einem
Hauptelement 164. Das Hauptelement 164 weist ein er-
stes, als Montageschale ausgebildetes Gehäusee-
lement 166 und ein zweites, als Deckschale ausgebilde-
tes Gehäuseelement 168 auf. Am Hauptelement 164 ist
ein Handgriff 170 befestigt, welcher in Figur 11 vom
Hauptelement 164 getrennt dargestellt ist. Dieser setzt
sich aus dem Handgriffgrundkörper 36 und zwei Befesti-
gungsmodulen 172, 174 zusammen, welche im montier-
ten Zustand der Handwerkzeugmaschine 162 in das Ge-
häuseelement 166 des Hauptelements 164 eingelegt
sind.
[0036] Im Vorfeld der Montage der Handwerkzeugma-
schine 162 werden die Befestigungsmodule 172, 174,
wie für die Befestigungsmodule 159, 161 oben beschrie-
ben, mittels der Schrauben 144 bzw. 160 mit dem als
Handgrifftopf ausgebildeten Gehäuseelement 38 ver-
schraubt. Dann wird die entstandene Handgriffbaugrup-
pe der Figur 11 in das Gehäuseelement 166 eingelegt.
Beim Einlegen der Befestigungsmodule 172, 174 wird
jeweils eine Nut-Feder-Verbindung zwischen den Befe-
stigungsmodulen 172, 174 und dem Gehäuseelement
166 hergestellt. Hierzu weist das Befestigungsmodul 172
bzw. 174 Nuten 176 bzw. 178 auf, in welche beim Ein-
legen das Gehäuseelement 166 eingreift. Nach Herstel-
lung der elektrischen Kontakte, insbesondere mittels des
Anschlusskabels 142, werden die Gehäuseelemente
166, 168 miteinander verschraubt. Dabei werden
Schrauben durch Öffnungen 180, 182 der Befestigungs-
module 172, 174 geführt.

Patentansprüche

1. Handwerkzeugmaschine, insbesondere Bohr- und/
oder Meißelhammer, mit einem Hauptelement (12),
welches eine Werkzeugachse (30), einen Gewichts-
schwerpunkt (32) und eine senkrecht zur Werkzeug-
achse (30) und durch den Gewichtsschwerpunkt
(32) verlaufende Normalachse (34) umfasst, wobei
die Werkzeugachse (30) und die Normalachse (34)
eine Bewegungsebene definieren, mit einem Hand-
griff (14), welcher relativ zum Hauptelement (12) in
der Bewegungsebene beweglich gelagert ist, und
mit einer den Handgriff (14) mit dem Hauptelement
(12) verbindenden Federeinheit (46), die zumindest
ein Federelement (48) aufweist, wobei die Federein-
heit (46) dazu vorgesehen ist, bei einer eine Annä-
herung des Handgriffs (14) aus einer Ruheposition
heraus an das ruhende Hauptelement (12) auslö-
senden Belastungskraft (102) eine Bewegungsbahn
(110) zumindest eines Anteils des Handgriffs (14) in
der Bewegungsebene zumindest im Wesentlichen
vorzugeben, wobei der Handgriff (14) einen Hand-
griffgrundkörper (36) aufweist und ein den Handgriff-
grundkörper (36) und das Hauptelement (12) verbin-
dendes Drehelement (52) vorgesehen ist, welches
im Zusammenwirken mit der Federeinheit (46)
ein Momentanzentrum des Handgriffs (14) festlegt,
um welches der Handgriff (14) bei einer Bewegung
relativ zum Hauptelement (12) eine Rotation in der
Bewegungsebene ausführt, wobei sich das Momen-
tanzentrum des Handgriffs (14) während einer Be-
wegung des Handgriffs (14) relativ zum Hauptele-
ment (12) selbst im Raum verschieben kann, da-
durch gekennzeichnet, dass das Drehelement
(52) relativ zum Hauptelement (12) und zum Hand-
griffgrundkörper (26) drehbar gelagert ist, wobei das
Drehelement (52) um einen mit dem Hauptelement
(12) festen Drehpunkt (82) gelenkig gelagert ist, wo-
bei das Drehelement (52) um einen mit dem Hand-
griffgrundkörper (36) festen Drehpunkt (84) gelenkig
gelagert ist, wobei das Drehelement (52) als Hebel-
element ausgebildet ist, welches zwei Hebelarme
(86, 88) aufweist, wobei das Federelement (48) als
Blattfeder ausgebildet ist, wobei die Federeinheit
(46) ein Stützmittel (50) zur Abstützung des Feder-
elements (48) aufweist und das Federelement (48)
bei einer Bewegung des Handgriffs (14) relativ zum
Hauptelement (12) eine Abrollbewegung auf dem
Stützmittel (50) ausführt.

2. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Federeinheit (46)
das Stützmittel (50) zur Abstützung des Federele-
ments (48) aufweist, welches im Zusammenwirken
mit dem Federelement (48) die Bewegungsbahn
(110) festlegt.

3. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
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henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Handgriff (14) in der Ruheposition durch
das Federelement (48) gehalten ist.

4. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, gekennzeichnet durch ein er-
stes und ein zweites Gehäuseelement (16, 18), ein
Befestigungselement (20) zum Befestigen des er-
sten Gehäuseelements (16) am zweiten Gehäusee-
lement (18) und ein Stützmittel (50) zur Abstützung
des Federelements (48), welches am Befestigungs-
element (20) fixiert ist.

5. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 4, da-
durch gekennzeichnet, dass das Federelement
(48) einen Teilbereich (58) aufweist, welcher das Be-
festigungselement (20) zumindest im Wesentlichen
umschließt.

6. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, gekennzeichnet durch ein
Klemmmittel (70) zum Klemmen des Federelements
(48).

7. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, gekennzeichnet durch einen
Handgriffgrundkörper (36) des Handgriffs (14), ein
Gehäuseelement (38), eine Faltenbalgeinheit (42),
welche das Hauptelement (12) mit dem Handgriff-
grundkörper (36) verbindet, und ein Fixierelement
(68), welches zum Fixieren zumindest der Falten-
balgeinheit (42) und des Federelements (48) am Ge-
häuseelement (38) vorgesehen ist.

8. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Hauptelement (12, 164) ein Gehäusee-
lement (16, 166) umfasst, wobei der Handgriff (14,
170) ein vom Handgriffgrundkörper (36) auswech-
selbares und in das Gehäuseelement (16, 166) ein-
gelegtes Befestigungsmodul (159, 161, 172, 174)
umfasst, das eine Befestigungsschnittstelle zum Be-
festigen des Handgriffgrundkörpers (36) am Haupt-
element (12, 164) bildet.

9. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 8, da-
durch gekennzeichnet, dass der Handgriffgrund-
körper (36) durch eine Schwingungsentkopplungs-
einheit (45) mit dem Hauptelement (12) verbunden
ist, wobei die Schwingungsentkopplungseinheit (45)
am Befestigungsmodul (159, 161) befestigt ist.

10. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 8 oder 9,
dadurch gekennzeichnet, dass das Befestigungs-
modul (159, 161) eine Faltenbalgeinheit (42, 44) auf-
weist, welche den Handgriffgrundkörper (36) und
das Hauptelement (12) verbindet.

Claims

1. Portable power tool, in particular drill and/or chisel
hammer, having a main element (12), which com-
prises a tool axis (30), a centre of gravity (32) and a
normal axis (34), running perpendicularly to the tool
axis (30) and through the centre of gravity (32),
wherein the tool axis (30) and the normal axis (34)
define a movement plane, having a handle (14),
which is mounted such that it can be moved in the
movement plane relative to the main element (12),
and having a spring unit (46), which connects the
handle (14) to the main element (12) and has at least
one spring element (48), wherein the spring unit (46)
is intended, in the case of a loading force (102) which
causes the handle (14) to advance out of a rest po-
sition up to the resting main element (12), essentially
to predetermine a movement path (110) of least part
of the handle (14) in the movement plane, wherein
the handle (14) has a basic handle body (36) and a
rotary element (52) is provided, this rotary element
connecting the basic handle body (36) and the main
element (12) and, in interaction with the spring unit
(46), defining a current centre of the handle (14),
about which the handle (14) executes rotation in the
movement plane during movement relative to the
main element (12), wherein the current centre of the
handle (14) can itself be displaced in space during
movement of the handle (14) relative to the main
element (12), characterized in that the rotary ele-
ment (52) is mounted such that it can be rotated rel-
ative to the main element (12) and to the basic handle
body (36), wherein the rotary element (52) is mount-
ed in an articulated manner about a point of rotation
(82) fixed to the main element (12), wherein the ro-
tary element (52) is mounted in an articulated man-
ner about a point of rotation (84) fixed to the basic
handle body (36), wherein the rotary element (52) is
designed as a lever element which has two lever
arms (86, 88), wherein the spring element (48) is
designed as a leaf spring, and wherein the spring
element (46) has a supporting means (50) for sup-
porting the spring element (48), and the spring ele-
ment (48) executes a rolling movement on the sup-
porting means (50) during movement of the handle
(14) relative to the main element (12).

2. Portable power tool according to Claim 1, charac-
terized in that the spring unit (46) has the supporting
means (50) for supporting the spring element (48),
and the supporting means, in interaction with the
spring element (48), defines the movement path
(110).

3. Portable power tool according to one of the preced-
ing claims, characterized in that the handle (14) is
retained in the rest position by the spring element
(48).
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4. Portable power tool according to one of the preced-
ing claims, characterized by a first and a second
housing element (16, 18), by a fastening element
(20) for fastening the first housing element (16) on
the second housing element (18), and by a support-
ing means (50) for supporting the spring element
(48), which is fixed on the fastening element (20).

5. Portable power tool according to Claim 4, charac-
terized in that the spring element (48) has a sub-
region (58) which at least essentially encloses the
fastening element (20).

6. Portable power tool according to one of the preced-
ing claims, characterized by a clamping means (70)
for clamping the spring element (48).

7. Portable power tool according to one of the preced-
ing claims, characterized by a basic body (36) of
the handle (14), by a housing element (38), by a fold-
ing-bellows unit (42), which connects the main ele-
ment (12) to the basic handle body (36), and by a
fixing element (68), which is intended for fixing at
least the folding-bellows unit (42) and the spring el-
ement (48) on the housing element (38).

8. Portable power tool according to one of the preced-
ing claims, characterized in that the main element
(12, 164) comprises a housing element (16, 166),
wherein the handle (14, 170) comprises a fastening
module (159, 161, 172, 174) which is interchangea-
ble in relation to the basic handle body (36), is posi-
tioned in the housing element (16, 166) and forms a
fastening interface for fastening the basic handle
body (36) on the main element (12, 164).

9. Portable power tool according to Claim 8, charac-
terized in that the basic handle body (36) is con-
nected to the main element (12) by a vibration-iso-
lation unit (45), wherein the vibration-isolation unit
(45) is fastened on the fastening module (159, 161).

10. Portable power tool according to Claim 8 or 9, char-
acterized in that the fastening module (159, 161)
has a folding-bellows unit (42, 44), which connects
the basic handle body (36) and the main element
(12).

Revendications

1. Machine-outil à main, en particulier marteau perfo-
rateur et/ou burineur, comprenant un élément prin-
cipal (12) qui comporte un axe d’outil (30), un centre
de gravité (32) et un axe normal (34) s’étendant per-
pendiculairement à l’axe d’outil (30) et passant par
le centre de gravité (32), l’axe d’outil (30) et l’axe
normal (34) définissant un plan de déplacement,

comprenant une poignée (14) qui est montée de ma-
nière mobile par rapport à l’élément principal (12)
dans le plan de déplacement, et comprenant une
unité de ressort (46) reliant la poignée (14) à l’élé-
ment principal (12), laquelle unité de ressort com-
prend au moins un élément de ressort (48), l’unité
de ressort (46) étant prévue pour prédéfinir au moins
essentiellement une voie de déplacement (110) d’au
moins une partie de la poignée (14) dans le plan de
déplacement lorsqu’une force de sollicitation (102)
provoque un rapprochement de la poignée (14) de
l’élément principal fixe (12) à partir d’une position de
repos, la poignée (14) comprenant un corps de base
de poignée (36), et un élément rotatif (52) reliant le
corps de base de poignée (36) et l’élément principal
(12) étant prévu, lequel élément rotatif, en coopéra-
tion avec l’unité de ressort (46), détermine un centre
instantané de rotation de la poignée (14) autour du-
quel la poignée (14) effectue une rotation dans le
plan de déplacement lors d’un déplacement par rap-
port à l’élément principal (12), le centre instantané
de rotation de la poignée (14) pouvant lui-même se
déplacer dans l’espace pendant un déplacement de
la poignée (14) par rapport à l’élément principal (12),
caractérisée en ce que l’élément rotatif (52) est
monté à rotation par rapport à l’élément principal (12)
et au corps de base de poignée (36), l’élément rotatif
(52) étant monté de manière articulée autour d’un
centre de rotation (82) fixe par rapport à l’élément
principal (12), l’élément rotatif (52) étant monté de
manière articulée autour d’un centre de rotation (84)
fixe par rapport au corps de base de poignée (36),
l’élément rotatif (52) étant réalisé sous forme d’élé-
ment de levier qui comprend deux bras de levier (86,
88), l’élément de ressort (48) étant réalisé sous for-
me de ressort à lame, l’unité de ressort (46) com-
prenant un moyen d’appui (50) pour l’appui de l’élé-
ment de ressort (48) et l’élément de ressort (48) ef-
fectuant un déplacement de déroulage sur le moyen
d’appui (50) lors d’un déplacement de la poignée
(14) par rapport à l’élément principal (12).

2. Machine-outil à main selon la revendication 1, ca-
ractérisée en ce que l’unité de ressort (46) com-
prend le moyen d’appui (50) pour l’appui de l’élément
de ressort (48), lequel détermine la voie de dépla-
cement (110) en coopération avec l’élément de res-
sort (48).

3. Machine-outil à main selon l’une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
la poignée (14) est maintenue dans la position de
repos par l’élément de ressort (48).

4. Machine-outil à main selon l’une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée par un pre-
mier et un deuxième élément de boîtier (16, 18), un
élément de fixation (20) pour fixer le premier élément
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de boîtier (16) sur le deuxième élément de boîtier
(18) et un moyen d’appui (50) pour l’appui de l’élé-
ment de ressort (48), lequel est fixé à l’élément de
fixation (20).

5. Machine-outil à main selon la revendication 4, ca-
ractérisée en ce que l’élément de ressort (48) com-
prend une région partielle (58) qui entoure au moins
essentiellement l’élément de fixation (20).

6. Machine-outil à main selon l’une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée par un
moyen de serrage (70) pour le serrage de l’élément
de ressort (48).

7. Machine-outil à main selon l’une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée par un
corps de base de poignée (36) de la poignée (14),
un élément de boîtier (38), une unité de soufflet (42)
qui relie l’élément principal (12) au corps de base de
poignée (36), et un élément de fixation (68) qui est
prévu pour fixer au moins l’unité de soufflet (42) et
l’élément de ressort (48) à l’élément de boîtier (38).

8. Machine-outil à main selon l’une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
l’élément principal (12, 164) comporte un élément
de boîtier (16, 166), la poignée (14, 170) comportant
un module de fixation (159, 161, 172, 174) inséré
dans l’élément de boîtier (16, 166) et remplaçable
par le corps de base de poignée (36), lequel module
de fixation forme une interface de fixation pour fixer
le corps de base de poignée (36) à l’élément principal
(12, 164).

9. Machine-outil à main selon la revendication 8, ca-
ractérisée en ce que le corps de base de poignée
(36) est relié à l’élément principal (12) par une unité
de découplage des vibrations (45), l’unité de décou-
plage des vibrations (45) étant fixée au module de
fixation (159, 161).

10. Machine-outil à main selon la revendication 8 ou 9,
caractérisée en ce que le module de fixation (159,
161) comprend une unité de soufflet (42, 44) qui relie
le corps de base de poignée (36) et l’élément prin-
cipal (12).
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