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(57)摘要

本发明涉及一种用于控制手持式工具机

(10)的马达(14)的方法，所述手持式工具机具有

可锁定的操作元件(28)，其中，求得所述操作元

件(28)的第一位置(1004)和第二位置(1006)。提

出，如果所求得的第一位置(1004)与所求得的第

二位置(1006)的偏差低于阈值，则所述马达(14)

保持停用。
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1.用于控制手持式工具机(10)的马达(14)的方法，所述手持式工具机具有可锁定的操

作元件(28)，其中，求得所述操作元件(28)的第一位置(1004)和第二位置(1006)，其特征在

于，

如果所求得的第一位置(1004)与所求得的第二位置(1006)的偏差低于阈值(1008)，则

所述马达(14)保持停用，

其中，在激活所述马达(14)之前进行电子部件(46)的初始化，其中，在求得所述操作元

件(28)的第一位置(1004)之前开始所述初始化。

2.根据权利要求1所述的方法，其特征在于，求得至少一个另外的位置，并且，将其与所

述第一位置(1004)和所述第二位置(1006)进行比较。

3.根据权利要求1或2所述的方法，其特征在于，在操作元件(28)处于未被操纵的状态

时不对所述电子部件(46)通电。

4.根据权利要求1或2所述的方法，其特征在于，如果所述马达(14)是停用的并且所述

操作元件(28)从其静止位置(1000)中运动出来一个阈值(1008)，则开始初始化所述电子部

件(46)。

5.根据权利要求1或2所述的方法，其特征在于，在所述初始化期间进行所述操作元件

(28)的所述第一位置(1004)和所述第二位置(1006)的求得。

6.根据权利要求1或2所述的方法，其特征在于，所求得的所述第一位置(1004)和所述

第二位置(1006)之间的时间距离小于100ms。

7.根据权利要求1或2所述的方法，其特征在于，如果附加地求得所述手持式工具机未

被握持，则所述马达保持停用。

8.根据权利要求6所述的方法，其特征在于，所求得的所述第一位置(1004)和所述第二

位置(1006)之间的时间距离小于40ms。

9.根据权利要求6所述的方法，其特征在于，所求得的所述第一位置(1004)和所述第二

位置(1006)之间的时间距离小于10ms。

10.机器可读的存储器，该存储器具有计算机程序，该计算机程序设置为用于执行根据

权利要求1至9中任一项所述的方法。

11.手持式工具机，该手持式工具机具有根据权利要求10所述的机器可读的存储器。
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用于控制手持式工具机的马达的方法

背景技术

[0001] 已知具有可锁定的操作元件的手持式工具机，一旦手持式工具机与电源连接，手

持式工具机的电子部件被供应以电压。就在与电源连接之后，微控制器立即将其节拍与电

网频率同步。如果在这个时间期间得知操作元件被按下，则重新启动保护被激活，所述重新

启动保护阻止手持式工具机的马达被激活。

发明内容

[0002] 本发明涉及一种用于控制手持式工具机的马达的方法，所述手持式工具机具有可

锁定的操作元件，其中，求得操作元件的第一位置和第二位置。提出，如果所求得的第一位

置与所求得的第二位置的偏差低于阈值，则马达保持停用。由此能够有利地保护手持式工

具机在操作元件锁定时免于不期望的重新启动。

[0003] 手持式工具机能够示例性地构造为电钻、角磨机、刺锯、电钻等。手持式工具机优

选构造为电网驱动的手持式工具机。操作元件尤其设置为用于接通和/或关断手持式工具

机。结合本申请，“可锁定的操作元件”尤其应当理解为其位置能够通过机械装置锁定的操

作元件。该机械装置能够如此构造，使得通过由使用者操纵配属于该机械装置的操纵元件

能够实现和释放操纵元件的锁定。替代地也能够想到，该机械装置如此构造，使得能够通过

电控制信号来控制该锁定。此外也常见的是，手持式工具机借助于缆线扎带来锁定以简化

搬运，这对操作者的安全是一种风险。可锁定的操作元件安置成相对于壳体在静止位置和

终端位置之间可运动。操作元件能够构造成可线性运动、可转动或者可摆动。优选，操作元

件具有复位单元，所述复位单元构造为用于，以朝向静止位置的力加载操作元件。在未操纵

且未锁定的状态下，操作元件布置在静止位置中。通过以力来操纵操作元件，操作元件能够

朝向终端位置的方向运动。在完全压下的状态下，操作元件优选贴靠在止挡上。尤其是，终

端位置和处于静止位置和终端位置之间的位置能够被求得。为了求得操作元件的第一和第

二位置，手持式工具机优选具有位置确定单元。位置确定单元示例性地能够包括电位计，所

述电位计通过变化的电阻来确定操作元件的位置。附加地或者替代地也能够想到，位置确

定单元包括光学检测元件，所述光学检测元件光学地检测操作元件的位置。也能够想到，检

测单元包括磁性检测元件、例如霍尔传感器，所述磁性检测元件磁性地检测操作元件的位

置。手持式工具机的马达尤其构造为电动马达。“停用的马达”尤其应当理解为未通电的、关

断的和/或置于静止中的马达。

[0004] 阈值示例性地能够是操作元件的第二位置与第一位置的最小距离。最小距离能够

例如是操作元件的最大偏移的20％、优选操作元件的最大偏移的10％或者优选操作元件的

最大偏移的5％。替代地也能够想到，始终在同一地点上或者在同一区域中求得操作元件的

第一位置和第二位置并且阈值构造为这些测量点之间的时间距离。

[0005] 此外提出，求得至少一个另外的位置并且将其与第一和第二位置比较。有利地，由

此能够改进方法的精确性。例如能够想到，基于操作元件的所求得的位置近似计算出直线

或者其他函数、例如多项式，并且，由近似值的偏差、尤其标准偏差得出阈值。如果近似计算

说　明　书 1/4 页

3

CN 110831723 B

3



出的函数与预给定的函数偏差过大，则马达保持停用。

[0006] 此外提出，在激活所述马达之前进行电子部件的初始化。电子部件尤其构造为用

于调节或者控制手持式工具机。电子部件包括用于电子数据处理的计算单元或者微控制器

以及优选包括另外的电结构元件如印刷电路板、电接触元件、继电器、存储器单元等。尤其

是，位置确定单元至少部分地配属于电子部件。随着电子部件开始通电进行电子部件的初

始化，尤其是电子部件的计算单元的初始化。在本上下文中，“初始化”尤其应当理解为计算

机程序的启动过程或者说起动或开始。优选，在初始化期间加载来自存储器单元的数据并

且求得和测试传感器元件的特征参量。

[0007] 此外提出，在操作元件未被操纵的状态下电子部件不通电。尤其是，如果马达是停

用的并且操作元件从其静止位置运动出来一个阈值，则开始电子部件的初始化。优选地，在

求得操作元件的第一位置之前开始所述初始化。优选在初始化期间进行操作元件的位置的

求得。

[0008] 此外提出，所求得的位置之间的时间距离小于100ms、尤其小于40ms、优选小于

10ms。尤其是，第一和第二位置之间的时间距离比初始化过程持续的时间短。优选，第一和

第二位置之间的时间距离比用于将操作元件从其静止位置操纵到终端位置中所需的时间

短。

[0009] 此外提出，如果附加地求得手持式工具机未被握持，则马达保持停用。尤其是，手

持式工具机具有运动传感器，所述运动传感器构造为用于检测手持式工具机的运动。运动

传感器能够示例性地构造为加速度传感器或构造为陀螺仪传感器。如果手持式工具机没有

被握持，则通常能够认为不打算激活马达。有利地，通过使用附加的运动传感器能够进一步

改进该方法。

[0010] 此外，本发明涉及一种计算机程序，该计算机程序设置未用于执行如前所述的方

法。此外，本发明涉及一种具有计算机程序的机器可读的存储器。此外，本发明涉及一种具

有机器可读的存储器的手持式工具机。

附图说明

[0011] 其他优点从下面的附图描述中得出。附图、说明书和权利要求包含许多特征的组

合。技术人员也可以根据目的单个地考察这些特征并且将它们概括成其他有意义的组合。

[0012] 附图示出：

[0013] 图1根据本发明的手持式工具机的侧视图；

[0014] 图2a手持式工具机的开关装置的立体视图；

[0015] 图2b根据图2a的开关装置的另一立体视图；

[0016] 图3以流程图示出的用于控制手持式工具机的方法；

[0017] 图4该方法的示意性变化曲线；

[0018] 图5该方法的另一示意性变化曲线。

具体实施方式

[0019] 在图1中示出根据本发明的手持式工具机10。手持式工具机10示例性地构造为电

网驱动的钻锤。手持式工具机10具有壳体12，在所述壳体中布置有电动马达14、传动装置16
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和工具接收部18。在工具接收部18中可拆卸地固定有插入式工具20，所述插入式工具示例

性地构造为凿子。通过传动装置16，马达14的旋转驱动运动转换成工具接收部18的旋转驱

动运动和/或线性振荡驱动运动。手持式工具机10能够以三种不同的运行模式运行，即钻孔

模式、锤钻模式和凿子模式。为了在运行模式之间切换，手持式工具机10具有运行方式切换

元件22，所述运行方式切换元件能转动地布置在壳体12的上侧上。

[0020] 壳体12通过减振单元24与把手26连接。把手26具有操作元件28，所述操作元件配

属于开关装置30。借助于沿着操纵方向27操纵操作元件28，能够激活和停用马达14。操作元

件28相对于壳体12和把手26可运动地安置。操作元件28在静止位置中被示出，在所述静止

位置中操作元件不偏移并且不设置马达的激活。操作元件28被复位单元32朝向静止位置加

载以力。通过逆着复位单元32的弹簧力操纵操作元件28，操作元件28能够从静止位置朝向

终端位置方向运动，在所述终端位置中操作元件最大程度地偏移。此外，手持式工具机10包

括锁定装置34，所述锁定装置构造为用于锁定操作元件28。锁定装置34优选布置在开关装

置30的区域中、尤其在把手26的上侧上。锁定装置34包括锁定元件36，所述锁定元件构造成

能够由使用者操纵。通过操纵锁定装置34的锁定元件36，开关装置30的操作元件28能够被

锁定在不同于静止位置的位置中。在操作元件28锁定的情况下，马达14保持激活，即使操作

元件28不再由手持式工具机10的使用者按压。

[0021] 为了供应能量，手持式工具机10能够通过电源线38与电网连接。电源线38布置在

把手26的下侧上。

[0022] 在图2a和图2b中示出在未操纵状态下的开关装置30的立体视图。开关装置30具有

开关壳体40，在所述开关壳体中，操作元件28线性可运动地被导向。复位单元32具有弹簧元

件42，所述弹簧元件布置在开关壳体40和操作元件28之间。开关装置30包括能量供应单元

44，所述能量供应单元与电源线38电连接。能量供应单元44具有两个电接触元件45。能量供

应单元44尤其构造为用于，给电子部件46(参见图2b)供应能量。电子部件46布置在开关装

置30的开关壳体40中并且包括印刷电路板48和计算单元49。电子部件46构造成能够通过开

关元件50与能量供应单元44电连接。开关元件50能摆动地安置在开关壳体40中。开关元件

50以一个端部贴靠在操作元件28的止挡区域54上。在开关元件50的另一个端部上，另一弹

簧元件52贴靠在开关元件50上。在沿着操纵方向27操纵操作元件28时，止挡区域54运动经

过开关元件50，使得开关元件50由于弹簧元件52的弹簧力而执行摆动运动并且使电子部件

46与能量供应单元44电连接。

[0023] 如果电子部件46在操作元件28处于操纵状态时与能量供应单元44连接，则首先使

电子部件46初始化。在初始化期间，计算单元49起动。初始化持续约100ms，并且，在这个时

间段中不发生马达14的激活。在初始化之后，马达14能够通过电子部件46来激活。此外，开

关装置30具有构造为电位计的位置确定单元56。通过位置确定单元56，通过电阻改变能够

求得操作元件28的位置。

[0024] 在图3中以流程图示出用于控制手持式工具机10的马达14的本发明方法。在第一

步骤100中发生操作元件28的操纵。操作元件如此运动，使得开关元件50不再贴靠在操作元

件28的止挡区域54上并且如此摆动，使得电子部件46与能量供应单元44电连接。如果能量

供应单元44通过电源线38与电网连接，则在步骤102中开始电子部件46的初始化。初始化示

例性地持续100ms。在另一步骤104中，通过位置确定单元56求得操作元件28的第一位置。操

说　明　书 3/4 页

5

CN 110831723 B

5



作元件28的第一位置的求得能够在初始化开始时或者在短时间之后开始。在接下来的步骤

106中，带有时间距离地通过位置确定单元56求得操作元件28的第二位置。附加地能够想

到，在又至少一个另外的步骤107中求得至少一个另外的位置。时间距离示例性地为10ms。

尤其是，求得操作元件28在初始化期间的所有位置。在比较步骤108中比较所求得的第一位

置与所求得的第二位置的偏差是否低于阈值。如果还求得了另外的位置，则这些位置也能

够类似地被比较。如果偏差不低于阈值，则在步骤110中在结束初始化之后激活马达14并且

接通手持式工具机10。如果操作元件28被释放，或者说在操纵操作元件28之后，电子部件46

在步骤112中与能量供应单元44分离并且马达14被停用。

[0025] 如果偏差低于阈值，则马达14在步骤114中保持停用。替代地或者附加地，初始化

能够在步骤114期间中断。只有通过重新操纵操作元件28才可能激活马达14。

[0026] 在图4中示出行程‑时间曲线图，所述行程‑时间曲线图示出马达14从停用状态到

激活状态的过渡。在x轴上示出操作元件28沿着操纵方向27的偏移，其中，该偏移在静止位

置1000中为零并且在终端位置1002中最大。在y轴上绘出时间。在原点上开始操纵操作元件

28。在约10ms之后，开关元件50已经如此运动，使得电子部件46被通电并且开始初始化。初

始化过程示例性地持续100ms。在最初的40ms内操作元件28运动到其终端位置1002中。操作

元件28的该偏移示例性地持续增加。视操作元件的类型和手持式工具机10的使用者的按压

行为而定，也能够想到其他偏移行为，例如线性地增加。通过位置确定单元56求得操作元件

28的第一位置1004和第二位置1006，其中，第二位置1006示例性地是终端位置1002。比较所

求得的位置1004、1006的偏差是否低于阈值1008。阈值1008示例性地构造为最大偏移的

10％或者说终端位置1002的10％。阈值1008示例性地绘制成第一位置1004上方的虚线，距

离为终端位置1002的10％。由于第二位置1006与第一位置1004的偏差大于阈值1008，所以

手持式工具机10、尤其马达14在初始化结束之后被激活。尤其是，第二位置1006与第一位置

1004的距离大于阈值1008与第一位置1004的距离。相应的情况适用于围绕第二位置1006或

者必要时围绕另外的位置对阈值1008的观察。

[0027] 在图5中示出行程‑时间曲线图，所述行程‑时间曲线图示出马达14保持在停用状

态。在原点上，操作元件28通过锁定装置34锁定在其终端位置1002中并且电源线38不与电

源连接。在20ms后，电源线38与电源连接并且开始初始化。由于操作元件28被锁定，因此操

作元件28的偏移不发生变化。所求得的第一位置1004和所求得的第二位置1006都相当于操

作元件28的终端位置1002。由于两个位置的偏差低于阈值1008，或者说，由于所求得的两个

位置由于锁定而是同一个位置，因此手持式工具机10、尤其马达14在初始化之后不激活。有

利地，由此能够阻止，一旦连接了能量源就手持式工具机10在操作元件28锁定的情况下被

激活。
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