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(57)【要約】
【課題】工作機械装置、特に手持ち式工作機械装置であ
って、少なくとも１つの開ループ制御および／または閉
ループ制御ユニットと、少なくとも１つの駆動ユニット
特性値を検出するための少なくとも１つの駆動ユニット
用センサユニットとを有しており、駆動ユニット特性値
は、工作機械の駆動ユニットを少なくとも開ループ制御
および／または閉ループ制御するために、かつ／または
開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットの作
業員に情報提供するために処理可能であるものに関する
。
【解決手段】工作機械装置は、少なくとも１つの周囲特
性値を検出するための少なくとも１つの周囲センサユニ
ットを有しており、周囲特性値は、駆動ユニットを少な
くとも開ループ制御および／または閉ループ制御するた
めに、かつ／または開ループ制御および／または閉ルー
プ制御ユニットの作業員に情報提供するために処理可能
である。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　工作機械装置、特に手持ち式工作機械装置であって、少なくとも１つの開ループ制御お
よび／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）と、
少なくとも１つの駆動ユニット特性値を検出するための少なくとも１つの駆動ユニット用
センサユニット（１４ａ；１４ａ′；１４ｂ；１４ｃ；１４ｄ）とを有しており、前記駆
動ユニット特性値は、工作機械の駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１
６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／または
前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１
２ｃ；１２ｄ）の作業員に情報提供するために処理可能である形式のものにおいて、
　少なくとも１つの周囲特性値を検出するための少なくとも１つの周囲センサユニット（
１８ａ；１８ａ′；１８ｂ；１８ｃ；１８ｄ）が設けられており、前記周囲特性値は、前
記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）を少なくとも開ループ制
御および／または閉ループ制御するために、かつ／または前記開ループ制御および／また
は閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）の作業員に情報
提供するために処理可能であることを特徴とする、工作機械装置。
【請求項２】
　電子データ交換を交換して前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１
６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、少なくとも１
つの外部ユニット（２２ａ；２２ａ′；２２ｂ；２２ｃ；２２ｄ）と通信するための少な
くとも１つの通信ユニット（２０ａ；２０ａ′；２０ｂ；２０ｃ；２０ｄ）が設けられて
いることを特徴とする、請求項１に記載の工作機械装置。
【請求項３】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）は、前記通信ユニット（２０ａ；２０ａ′；２０ｂ；２０ｃ；２０ｄ）
によって中央のデータベースにアクセスするために設けられており、前記中央のデータベ
ースに、前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１
２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）によって前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ
；１６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために処理可能で
ある少なくとも１つの安全規定および／または運転範囲規定が記憶されていることを特徴
とする、請求項２に記載の工作機械装置。
【請求項４】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）は、前記周囲センサユニット（１８ａ；１８ａ′；１８ｂ；１８ｃ；１
８ｄ）によって検出された、前記工作機械のエミッション値として構成された少なくとも
１つの周囲特性値に少なくとも依存して、前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ
；１６ｃ；１６ｄ）を開ループ制御および／または閉ループ制御するために設けられてい
ることを特徴とする、先行請求項のいずれか１項に記載の工作機械装置。
【請求項５】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）は、前記駆動ユニット用センサユニット（１４ａ；１４ａ′；１４ｂ；
１４ｃ；１４ｄ）によって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値に少なくとも
依存して、前記工作機械の工具収容部（２８ａ；２８ｂ；２８ｃ；２８ｄ）に配置された
加工工具（４４ａ；４４ｂ；４４ｄ）の加工工具位置を算出するために設けられているこ
とを特徴とする、先行請求項のいずれか１項に記載の工作機械装置。
【請求項６】
　少なくとも１つの作業範囲照明ユニット（９２ａ；９２ｂ；９２ｃ；９２ｄ）が設けら
れており、該作業範囲照明ユニット（９２ａ；９２ｂ；９２ｃ；９２ｄ）は、前記周囲セ
ンサユニット（１８ａ；１８ａ′；１８ｂ；１８ｃ；１８ｄ）によって検出された少なく
とも１つの周囲特性値に依存して、前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニッ
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ト（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）によって開ループ制御可能および／ま
たは閉ループ制御可能であることを特徴とする、先行請求項のいずれか１項に記載の工作
機械装置。
【請求項７】
　少なくとも１つの加工工具特性値を検出するための少なくとも１つの加工工具センサユ
ニット（２４ａ；２４ａ′；２４ｂ；２４ｃ；２４ｄ）が設けられており、前記加工工具
特性値は、前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）を少なくと
も開ループ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／または前記開ループ制御
および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）の
作業員に情報提供するために処理可能であることを特徴とする、先行請求項のいずれか１
項、特に請求項１の前提部に記載の工作機械装置。
【請求項８】
　前記工作機械の工具収容部（２８ａ；２８ａ′；２８ｂ；２８ｃ；２８ｄ）を、前記加
工工具センサユニット（２４ａ；２４ａ′；２４ｂ；２４ｃ；２４ｄ）によって検出され
た少なくとも１つの加工工具特性値に少なくとも依存して操作および／または係止するた
めの少なくとも１つのアクチュエータユニット（２６ａ；２６ａ′；２６ｂ；２６ｃ；２
６ｄ）が設けられていることを特徴とする、先行請求項のいずれか１項、特に請求項６に
記載の工作機械装置。
【請求項９】
　少なくとも１つの工作物特性値を検出するための少なくとも１つの工作物センサユニッ
ト（３０ａ；３０ａ′；３０ｂ；３０ｃ；３０ｄ）が設けられており、該工作物特性値は
、前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）を少なくとも開ルー
プ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／または前記開ループ制御および／
または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）の作業員に
情報提供するために処理可能であることを特徴とする、先行請求項のいずれか１項に記載
の工作機械装置。
【請求項１０】
　少なくとも１つの工作機械付属品特性値を検出するための少なくとも１つの工作機械付
属品センサユニット（３２ａ；３２ａ′；３２ｂ；３２ｃ；３２ｄ）が設けられており、
前記工作機械付属品特性値は、前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；
１６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／また
は前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）の作業員に情報提供するために処理可能であることを特徴とする、先行
請求項のいずれか１項に記載の工作機械装置。
【請求項１１】
　工作機械、特に持ち運び可能な工作機械であって、先行請求項のいずれか１項に記載の
少なくとも１つの工作機械装置を有している、工作機械。
【請求項１２】
　工作機械システムであって、請求項１０に記載の少なくとも１つの工作機械、および少
なくとも１つの外部ユニット、特に外部のセンサユニットを有している、工作機械システ
ム。
【請求項１３】
　請求項１０に記載の少なくとも１つの工作機械を開ループ制御および／または閉ループ
制御するための方法において、
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、前記工作機械による少なくとも１つの周囲の影響を算出し、前記工
作機械による前記周囲の影響を、前記工作機械の前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；
１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するた
めに考慮することを特徴とする、少なくとも１つの工作機械を開ループ制御および／また
は閉ループ制御するための方法。
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【請求項１４】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、少なくとも１つの運転モードで、前記工作機械の工具収容部（２８
ａ；２８ａ′；２８ｂ；２８ｃ；２８ｄ）を少なくとも部分的に自動的に開放および／ま
たは閉鎖することを特徴とする、請求項１３に記載の方法。
【請求項１５】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、少なくとも１つの運転モードで、少なくとも部分的に自動的に通信
ユニット（２０ａ；２０ａ′；２０ｂ；２０ｃ；２０ｄ）によって中央のデータベースに
アクセスし、前記中央のデータベースに、前記開ループ制御および／または閉ループ制御
ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；１２ｃ；１２ｄ）によって前記駆動ユニット（１
６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）を少なくとも開ループ制御および／または閉
ループ制御するために処理可能である少なくとも１つの安全規定および／または運転範囲
規定が記憶されていることを特徴とする、請求項１３または１４に記載の方法。
【請求項１６】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、前記駆動ユニット（１６ａ；１６ａ′；１６ｂ；１６ｃ；１６ｄ）
を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、工作機械センサによ
り検出されたデータおよび／または通信ユニットにより伝送されたデータを利用すること
を特徴とする、請求項１３から１５のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１７】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、工作機械センサにより検出されたデータおよび／または通信ユニッ
トにより伝送されたデータに依存して、少なくとも１つの情報を情報アウトプットユニッ
ト（３６ａ；３６ａ′；３６ｂ；３６ｃ；３６ｄ）によってアウトプットすることを特徴
とする、請求項１３から１６のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１８】
　前記開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット（１２ａ；１２ａ′；１２ｂ；
１２ｃ；１２ｄ）が、前記工作機械の少なくとも１つの運転モード設定を、工作機械セン
サにより検出されたデータおよび／または通信ユニットにより伝送されたデータに依存し
て、開ループ制御および／または閉ループ制御することを特徴とする、請求項１３から１
７のいずれか１項に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、工作機械装置、特に手持ち式工作機械装置であって、少なくとも１つの開ル
ープ制御および／または閉ループ制御ユニットと、少なくとも１つの駆動ユニット特性値
を検出するための少なくとも１つの駆動ユニット用センサユニットとを有しており、前記
駆動ユニット特性値は、工作機械の駆動ユニットを少なくとも開ループ制御および／また
は閉ループ制御するために、かつ／または前記開ループ制御および／または閉ループ制御
ユニットの作業員に情報提供するために処理可能である形式のものに関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１によれば、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットと、少なくと
も１つの駆動ユニット特性値を検出するための駆動ユニット用センサユニットとを有する
工作機械装置、特に手持ち式工作機械装置が既に公知であり、この場合、駆動ユニット特
性値は、工作機械の駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ制御するために
、かつ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットの作業員に情報提供す
るために処理可能である。
【先行技術文献】
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【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】アメリカ合衆国特許出願第２０１３／０１８７５８７号明細書
【発明の概要】
【０００４】
　工作機械装置が、少なくとも１つの周囲特性値を検出するための少なくとも１つの周囲
センサユニットを有していることが提案されており、前記周囲特性値は、駆動ユニットを
少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／または開ループ
制御および／または閉ループ制御ユニットの作業員に情報提供するために処理可能である
。「周囲センサユニット」とは、ここでは特に、工作機械装置を取り囲む周囲を定義し、
取り囲む周囲に対する工作機械装置の影響を定義し、かつ／または取り囲む周囲に対して
相対的な工作機械装置の位置決めを定義する少なくとも１つの周囲特性値を検出するため
の少なくとも１つの周囲センサ素子を有するセンサユニットのことである。この場合、周
囲センサユニットは、好適な形式で、少なくとも１つの周囲圧力、周囲温度、工作機械装
置を有する工作機械の騒音エミッション、電磁放射線、ダスト発生特性値、火花形成特性
値、臭気特性値、有害物質特性値、グローバルな位置および／または室内における工作機
械装置の位置、湿気特性値、ｐＨ値特性値、ガス特性値等を検出するために設けられてい
る。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、好適には少なくとも、駆動ユ
ニットを、駆動ユニット用センサユニットによって検出された少なくとも１つの駆動ユニ
ット特性値に依存して、および周囲センサユニットによって検出された少なくとも１つの
周囲特性値に依存して開ループ制御および／または閉ループ制御するために設けられてい
る。追加的に、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、好適には少なくと
も、駆動ユニット用センサユニットによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特
性値に依存して、および周囲センサユニットによって検出された少なくとも１つの周囲特
性値に依存して、作業員に情報提供するために設けられている。好適には、少なくとも１
つの駆動ユニット特性値、駆動ユニットの最大回転数、最小回転数、最大トルクおよび／
または最小トルクが、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって開ルー
プ制御可能および／または閉ループ制御可能である。
【０００５】
　また、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、工作機械装置を有する工
作機械のファンシステムを、駆動ユニット用センサユニットによって検出された少なくと
も１つの駆動ユニット特性値に依存して、および周囲センサユニットによって検出された
少なくとも１つの周囲特性値に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御する
ために設けられていることが考えられる。これは、例えばフラップを閉鎖することによっ
て、ひいては気流を減少させることによって得られる。好適な形式でファン騒音は低減さ
れる。また、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって、伝動装置騒音
を低減させるために、例えば、駆動ユニット用センサユニットによって検出された少なく
とも１つの駆動ユニット特性値に依存して、および周囲センサユニットによって検出され
た少なくとも１つの周囲特性値に依存して、伝動装置の遊びをアクティブに変化させるこ
とが同様に考えられる。「開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット」とは、特
に、少なくとも１つの電子制御回路を有するユニットと解釈されるべきである。「電子制
御回路」とは、特に、プロセッサユニットおよびメモリーユニットならびにこのメモリー
ユニット内に記憶された運転プログラムを有するユニットと解釈されるべきである。「設
けられている」とは、特に、特別にプログラミングされた、特別に設計されたおよび／ま
たは特別に装備された、と解釈されるべきである。素子および／またはユニットが所定の
機能のために設けられているとは、特に、この素子および／またはユニットが少なくとも
使用状態および／または運転状態で、所定の機能を満たし、かつ／または実施する、と解
釈されるべきである。
【０００６】
　駆動ユニット用センサユニットは、好適な形式で、電動機ユニットとして、特にブラシ
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レス電動機ユニットとして構成された駆動ユニットの少なくとも１つの駆動ユニット特性
値を検出するために設けられている。従って、駆動ユニット用センサユニットは好適には
ＥＣ電動機駆動ユニット用センサユニットとして構成されている。この場合、駆動ユニッ
ト特性値は、駆動ユニット電流として、駆動ユニット電圧として、駆動ユニット回転角度
として、電気的な駆動ユニット抵抗として、駆動ユニット磁界特性値として、駆動ユニッ
トの起電力特性値として、駆動ユニット回転数として、駆動ユニットトルクとして、駆動
ユニット角速度として、駆動ユニットロータ位置として、駆動ユニット回転方向として、
駆動ユニット温度として、またはその他の、当業者にとって有意義であるとみなされた駆
動ユニット特性値として構成されていてよい。駆動ユニット特性値は、好適には、作業員
によるスイッチの純粋なスイッチ操作とは異なっている。駆動ユニット用センサユニット
は、少なくとも１つの駆動ユニット特性値を検出するための少なくとも１つの駆動ユニッ
トセンサ素子を有している。この場合、駆動ユニットセンサ素子は、駆動ユニット電流セ
ンサとして、駆動ユニット電圧センサとして、駆動ユニット回転角度センサとして、電気
的な駆動ユニット抵抗センサとして、駆動ユニット磁界センサとして、起電力特性値セン
サとして、駆動ユニット回転数センサとして、駆動ユニットトルクセンサとして、駆動ユ
ニット角速度センサとして、駆動ユニットロータ位置センサとして、駆動ユニット回転方
向センサとして、駆動ユニット温度センサとして、またはその他の、当業者によって有意
義であるとみなされた駆動ユニットセンサ素子として構成されていてよい。
【０００７】
　作業員に情報提供するための情報アウトプットユニットは、好適な形式で、視覚式、聴
覚式および／または触覚式の情報アウトプットユニットとして構成されている。この場合
、情報アウトプットユニットは、好適な形式で工作機械装置の構成部分である。しかしな
がら、情報アウトプットユニットは、工作機械装置を有する工作機械の構成部分、または
外部ユニット、例えばスマートフォン、タブレット、ＰＣ、ラップトップ等の構成部分で
あることも考えられる。情報アウトプットユニットは、作業員に情報提供するために、好
適な形式で、例えばＬＣディスプレイ、接触感応式のディスプレイ、ＬＥＤディスプレイ
、プラズマディスプレイ等の、作業員に視覚的に情報提供するための少なくとも１つの光
学式のアウトプットユニットを有している。好適には、情報アウトプットユニットは、例
えばスピーカー等の、作業員に聴覚的に情報提供するための少なくとも１つの音響的なア
ウトプットユニットを有している。特に好適には、情報アウトプットユニットは、例えば
振動励起ユニット等の、作業員に触覚式に情報提供するための触覚式のアウトプットユニ
ットを有している。しかしながら、作業員への情報提供が、開ループ制御および／または
閉ループ制御ユニットによる駆動ユニットの制御に従って行われることも考えられる。こ
の場合、作業員への情報提供は、例えば駆動ユニット回転数等の回転数変動によって行わ
れることが考えられる。その他の、当業者にとって有意義であるとみなされた作業員への
情報提供が、同様に考えられる。工作機械装置の本発明の実施態様によって、好適な形式
でエミッション限界を維持することができる。従って、好適には、エミッション限界が適
用される場所で工作物を加工することができる。しかも好適には、工作物加工の周辺にい
る人間に迷惑をかけることは少ない。従って好適には、エミッションの少ない工作物の加
工が実現され得る。また好適には作業員の高い安全性が得られる。何故ならば、例えば室
内での工作機械装置の整列および工作機械装置のグローバルな位置は、場所的に制約され
た安全性要求と組み合わせて、駆動ユニットおよび／または安全機能の開ループ制御およ
び／または閉ループ制御のために利用できるからである。従って好適には、作業員は怪我
しないように保護され得る。
【０００８】
　さらに、工作機械装置が、電子データを交換して前記駆動ユニットを少なくとも開ルー
プ制御および／または閉ループ制御するために、少なくとも１つの外部ユニットと通信す
るための少なくとも１つの通信ユニットを有していることが提案される。通信ユニットは
、好適な形式で、ワイヤレスの通信ユニットとして構成されている。この場合、通信ユニ
ットは、ＷＬＡＮ通信ユニットとして、ブルートゥース通信ユニットとして、無線通信ユ
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ニットとして、ＲＦＩＤ通信ユニットとして、ＮＦＣユニットとして、赤外線通信ユニッ
トとして、移動無線網通信ユニット等として構成されていてよい。特に好適には、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットは、周囲センサユニットによって検出された
少なくとも１つの周囲特性値に依存して、および通信ユニットによって開ループ制御およ
び／または閉ループ制御ユニットに伝送された電子データに依存して、駆動ユニットおよ
び／または安全機能を開ループ制御および／または閉ループ制御するために設けられてい
る。特に好適には、通信ユニットは、双方向データ伝送のために設けられている。選択的
な実施態様によれば、通信ユニットは有線式の通信ユニットとして、例えばＬＡＮ通信ユ
ニットとして、ＵＳＢ通信ユニット等として構成されている。外部ユニットは好適な形式
で、通信ユニットと通信するためのＡｐｐ（アプリ）を有するスマートフォンとして構成
されている。しかしながら、外部ユニットが、持ち運び可能な外部操作ユニットとして、
作業員の作業場所に固定的に設置された操作ユニットとして、室内に固定的に設置された
、例えば会社規定／安全性規定に従って中央制御され得る、使用場所の同期ユニットとし
て、作業員の身体特性値監視ユニットとして、外部のセンサユニットとして、またはその
他の、当業者にとって有意義であるとみなされた中央のもしくは中央から離れた操作ユニ
ット、インプットステーションおよび／または中央のもしくは中央から離れたターミナル
として構成されていることも考えられる。これによって、好適な形式で、電子データの同
期化が可能である。例えば工作機械装置を有する工作機械が、例えば電源ケーブルを差し
込むことによるアキュムレータ装置の差し込みによって、または作業員により作動される
ことによって、同期化モードで運転されると、通信ユニットと外部ユニットの間の接続が
少なくとも部分的に自動的に形成される。これによって、好適な形式で、外部ユニットに
記憶された調整が、工作機械装置を有する工作機械に直接伝送可能である。この場合、調
整とは、作業員の個別の調整、例えば設定された回転数および最大出力への所望の迅速な
加速、および／または会社の規定、例えば会社敷地または使用場所の所定の領域内での安
全機能の維持その他のことである。
【０００９】
　また、電子データは、通信ユニットによって外部ユニットに伝送可能である。この場合
、例えば負荷限界の維持をコントロールするための作業員の振動負荷、および／または場
合によっては追加手当の支払い、および／または工作機械のフル稼働を判断するための耐
用年数および負荷が会社の本部等に伝送可能である。さらに、外部ユニットが安全装備お
よび／または適切な作業服の存在を、例えばＲＦＩＤ識別その他によって検査することが
考えられる。この場合、外部ユニットは、検知された安全装備および／または適切な作業
服に依存して、駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ制御するための調整
、および／または工作機械装置を有する工作機械の安全機能の調節を、通信ユニットを介
して開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットに伝送する。
【００１０】
　特に、工作物を室内、例えば会社の室内で加工する際に、エミッション、例えば音響エ
ミッションが、固体伝播音によって、室が配置されている建物の別の範囲に伝達可能であ
る。室内で工作物を加工する際に発生するエミッションによる、建物内の人間にかかる負
荷を小さくするために、好適な形式で、エミッション特性値を検出するために設けられた
、センサユニットとして構成された少なくとも１つの外部ユニットが建物の別の領域内に
配置可能である。検出されたエミッション特性値は、通信ユニットによって好適な形式で
、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットに伝送可能である。この場合、開ル
ープ制御および／または閉ループ制御ユニットは、好適な形式で駆動ユニットをエミッシ
ョン限界に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御する。これによって、好
適な形式で、建物の室内で工作物の加工を行うことができ、この場合、建物の別の領域内
にいる人間は、僅かなエミッションによって煩わされるだけである。しかも、通信ユニッ
トによって、好適な形式で工作機械装置を時間と同期化させることが可能である。これに
よって、特に昼の休憩時間を守ることができる。これによって、駆動ユニットは、時刻に
依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって開ループ制御可能
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および／または閉ループ制御可能である。好適には、休憩時間を守ることができる。また
、本発明による実施態様によって、工作機械装置を有する工作機械の特性値を、好適には
、特に中央で快適に調整することができる。さらに、好適には安全機能を開ループ制御お
よび／または閉ループ制御するために、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニッ
トと、エミッション限界値監視ユニットとして構成された外部ユニットおよび／または当
業者にとって有意義であるとみなされた別の外部ユニットとの間で、好適には通信を行う
ことができる。従って、好適には、作業場所の周囲の人間に著しく配慮することができる
。
【００１１】
　開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、通信ユニットによって中央のデ
ータベースにアクセスするために設けられており、この中央のデータベースに、開ループ
制御および／または閉ループ制御ユニットによって駆動ユニットを少なくとも開ループ制
御および／または閉ループ制御するために処理可能である少なくとも１つの安全規定およ
び／または運転範囲規定が記憶されている、ことが提案されている。従って、開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニットは、好適な形式で、少なくとも持ち運び可能な工
作機械の駆動ユニットを、少なくともインフラストラクチャーの範囲の安全規定および／
または運転範囲規定に依存して開ループ制御および／または閉ループ制御するために設け
られている。この場合、特に場所、例えば持ち運び可能な工作機械がインフラストラクチ
ャー内で使用されるグローバルな位置を考慮することができる。また、開ループ制御およ
び／または閉ループ制御ユニットは、持ち運び可能な工作機械の別の機能、例えば安全機
能（キックバック機能等）を、インフラストラクチャーの範囲の少なくとも１つの安全規
定および／または運転範囲規定に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御す
るために設けられていることが考えられる。また、例えばインフラストラクチャーの外で
デジタル式の安全規定および／または運転範囲規定ラスタによってＧＰＳデータに基づい
てカバーされている工事現場等の場所が考えられる。この安全規定および／または運転範
囲規定ラスタによって、インフラストラクチャーの外の場所のための安全規定および／ま
たは運転範囲規定の割り当てが得られる。
【００１２】
　概念「中央のデータベース」は、ここでは特に、例えば建物管理、安全管理等の管理原
理によって中央で世話および／または管理されるデータベースと定義されるべきである。
好適には、中央のデータベースには、特に、インフラストラクチャーの少なくとも１つの
領域、特に工場敷地の領域、作業場所の領域等のための特別な規則、義務、潜在的危険性
、安全カテゴリー等を規定するデータ、特に電子データが記憶されている。インフラスト
ラクチャー内、特に工場敷地のインフラストラクチャー内には、様々な潜在的危険性を有
する実験室、作業場、事務所等が存在する。この場合、特にファシリティマネージメント
（ＦＣＭ）は、インフラストラクチャーの個別の領域および／または技術的な装置に対し
て責任がある。好適な形式で、インフラストラクチャーの個別の領域および／または技術
的な装置のために、“Ｈｅａｌｔｈ　ａｎｄ　Ｓａｆｅｔｙ　Ｅｎｇｉｎｅｅｒｓ”「保
健および安全性技術士」（ＨＳＥ）による定期的な危険性判定が行われる。従って、好適
な形式で、インフラストラクチャーの個別の構成部分、例えば個別の実験室、個別の作業
場および／または個別の事務所等に、特別な規則、義務、安全性カテゴリー等が割り当て
られる。例えば、高度から非常に高度までの安全性基準が維持されるべきであることを意
味する割り当てが行われてよい。この場合、例えばインフラストラクチャーの個別の領域
内、特に所定の室内に、爆発防止が適用されてよい。従って、好適な形式で、これらの領
域内では、例えば火花が発生し得る領域では作業が禁止されているか、または所定の工作
機械だけが作業の実施を許可されている。さらに、中程度からより低度までの安全基準を
有する割り当てが考えられる。また、振動限界および／または騒音限界に該当する追加的
または選択的な割り当てが考えられる。
【００１３】
　好適には、中央のデータベースは、定期的な時間間隔で更新され、特にファシリティマ
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ネージメントのスタッフによっておよび／または保健および安全性技術士（ＨＳＥ）によ
って更新される。この場合、好適な形式で、インフラストラクチャーの個別の領域、例え
ば個別の室、実験室、作業場等のために危険性判定が実施される。このような危険性判定
によって、相応の電子データが中央のデータベースにメモリー可能であり、これらの電子
データは、危険性の程度に応じて、インフラストラクチャーの個別の領域に、持ち運び可
能な工作機械を利用するためのおよび／または運転するための利用特性値および／または
運転特性値、例えば所定の動作規則の維持、個人的な保護装備（ＰＳＡ）の存在、アクセ
ス許可システムの確定、拡張された構成または指示の提示義務を予め設定する。従って、
本発明の構成によって、好適には、使用者の高い安全性が得られる。何故ならば、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットによって、安全規定および／または運転範囲
規定の自動的な算入が行われるからである。従って、好適には、持ち運び可能な工作機械
の、場所および／または規定に依存した開ループ制御および／または閉ループ制御が得ら
れる。また、追加的または選択的に中央のデータベースと通信するために、作業員および
／または使用者が身に着けている作業服、特に個人的な保護装備（ＰＳＡ）の少なくとも
１つのセンサユニットとの通信、特にデータ交換が行われることが考えられる。従って、
好適には、持ち運び可能な工作機械の安全機能がさらに高められる。特に好適には、表示
、アクティブな警告、持ち運び可能な工作機械の運転中止等に基づいて、危険状況の確実
な検知が可能である。従って、持ち運び可能な工作機械の作業員は、好適な形式で、危険
性および／または怪我に対して保護され得る。
【００１４】
　好適な形式で、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、周囲センサユニ
ットによって検出された、工作機械のエミッション値として構成された少なくとも１つの
周囲特性値に少なくとも依存して、駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ
制御するために設けられている。このために、周囲センサユニットは、好適な形式で少な
くとも１つの周囲センサ素子を有しており、この周囲センサ素子は、ダスト発生を検出、
特に光学的に検出するために設けられている。この場合、最大許容ダスト発生特性値は、
工作機械装置が通信ユニットによってアクセスするネットワーク、特に内部の会社ネット
ワーク、インターネットネットワークその他、または開ループ制御および／または閉ルー
プ制御ユニットの記憶装置にメモリーされていてよい。開ループ制御および／または閉ル
ープ制御ユニットは、検出された工作機械のエミッション特性値を、ネットワーク内また
は記憶装置内にメモリーされた最大許容ダスト発生特性値と比較する。この場合、吸塵器
の吸引能力は、工作機械の検出されたエミッション特性値に応じて開ループ制御および／
または閉ループ制御されることが考えられる。また、少なくとも駆動ユニットは、工作機
械の検出されたエミッション特性値に依存して開ループ制御および／または閉ループ制御
される。さらに、検出されたエミッション特性値に依存して、情報アウトプットユニット
によって、情報、例えばより強力な吸塵器の使用に関する指摘またはフィルタ交換の指摘
等がアウトプット可能である。この場合、周囲センサ素子は、工作機械装置の通信ユニッ
トによって電子データを工作機械装置と交換する外部のセンサユニットの構成部分であっ
てもよい。また、周囲センサユニットは、工作機械装置のグローバルな位置を検出するた
めに設けられた少なくとも１つの周囲センサ素子を有している。また、周囲センサユニッ
トは、工作機械の騒音エミッションを検出するために設けられた少なくとも１つの周囲セ
ンサ素子を有している。好適には、検出されたグローバルな位置を開ループ制御および／
または閉ループ制御ユニットの記憶装置にメモリーされたデータと比較することによって
、工作機械装置が騒音に弱い領域内に存在するかどうかが検知され得る。この場合、開ル
ープ制御および／または閉ループ制御ユニットは、検出された騒音エミッションに依存し
て駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ制御する。この場合、騒音限界値
を越えないようにするために、例えば駆動ユニットの最大回転数、打撃回数、打撃エネル
ギ等が予め規定された値に減少される。選択的に、騒音エミッション、特に固体伝播音が
、外部のセンサユニットによって検出可能である。本発明の構成によって、好適には確実
な吸塵が保証される。また、作業員は好適には、大量のダストを吸い込むことによる健康
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障害に対して保護され得る。さらに、好適には、第三者のための騒音被害は僅かである。
【００１５】
　また、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、駆動ユニット用センサユ
ニットによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値に少なくとも依存して、
工作機械の工具収容部に配置された加工工具の加工工具位置を算出するために設けられて
いる、ことが提案される。この場合、例えば駆動ユニットの可動子の位置が、駆動ユニッ
ト用センサユニットの位置センサ素子によって検出される。これによって、好適には、加
工工具は所望の位置で停止され得る。好適には、より高い作業員快適性が得られる。
【００１６】
　好適な形式で、工作機械装置は、少なくとも１つの作業範囲照明ユニットを有しており
、この作業範囲照明ユニットは、周囲センサユニットによって検出された少なくとも１つ
の周囲特性値に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって開
ループ制御可能および／または閉ループ制御可能である。このために、周囲センサユニッ
トは好適には少なくとも１つの周囲光センサ素子を有しており、この周囲光センサ素子は
、少なくとも１つの光特性値、例えば明るさ、照明範囲、強さ等を検出するために設けら
れている。本発明によれば、好適な形式で作業範囲の照明および／または作業範囲の明る
さが、周囲光センサ素子によって検出される。この場合、作業範囲照明ユニットは好適な
形式で、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって、作業範囲の検出さ
れた照明および／または作業範囲の明るさに依存して、予め調整された照明値（作業範囲
のための使用者特有の設定値が使用者によってデータベースに記憶されている）が開ルー
プ制御可能および／または閉ループ制御可能である。しかしながら、通信ユニットによっ
て開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットと通信することによって、作業範囲
照明ユニットを開ループ制御および／または閉ループ制御するために、外部のセンサユニ
ットが設けられていることも考えられる。これによって、作業範囲照明ユニットは、好適
には周囲の明るさに適合させられるので、周囲の明るさが変化しても、作業範囲は同じ明
るさで照明される。
【００１７】
　さらに、少なくとも１つの加工工具特性値を検出するための少なくとも１つの加工工具
センサユニットを有する工作機械装置が提案されており、この加工工具特性値は、駆動ユ
ニットを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、かつ／または
開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットの作業員に情報提供するために処理可
能である。加工工具センサユニットは好適な形式で、工具収容部内に配置された加工工具
の少なくとも１つの加工工具特性値を検出するために設けられている。工具収容部は好適
な形式で、工作機械装置を有する工作機械の構成部分である。しかしながら、工具収容部
が工作機械装置の構成部分であることも考えられる。この場合、加工工具特性値は、加工
工具質量として、加工工具寸法として、加工工具振動として、加工工具速度として、加工
工具回転数として、加工工具慣性として、加工工具種類として、加工工具温度として、加
工工具汚れ程度として、加工工具切刃摩耗として、加工工具位置、特に工具収容部内の加
工工具位置として、またはその他の、当業者にとって有意義であるとみなされた加工工具
特性値として構成されていてよい。加工工具センサユニットは、少なくとも１つの加工工
具特性値を検出するための少なくとも１つの加工工具センサ素子を有している。この場合
、加工工具センサ素子は、加工工具質量センサとして、加工工具寸法センサとして、加工
工具振動センサとして、加工工具速度センサとして、加工工具回転数センサとして、加工
工具慣性センサとして、加工工具種類センサとして、加工工具温度センサとして、加工工
具汚れ程度センサとして、加工工具切刃摩耗センサとして、またはその他の、当業者にと
って有意義であるとみなされた加工工具センサ素子として構成されていてよい。
【００１８】
　好適な形式で、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって、駆動ユニ
ットの無負荷回転数への少なくとも加速時に、少なくとも１つの駆動ユニット特性値およ
び／または少なくとも１つの加工工具特性値が算出可能である。この場合、好適には、加
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速度センサとして構成された少なくとも１つの加工工具センサ素子によって、加工工具の
振動が検出可能であり、この場合、検出された信号は開ループ制御および／または閉ルー
プ制御ユニットによって評価可能である。さらに、好適な形式で、光学センサ（カメラ、
赤外線センサその他）または間隔センサとして構成された少なくとも１つの別の加工工具
センサ素子によって、加工工具特性値が検出可能であり、この加工工具特性値は、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットによって加工工具寸法を決定するために処理
可能である。また、好適には、駆動ユニットセンサ素子によって、無負荷回転数への駆動
ユニットの加速時にモータ電流が検出可能であり、このモータ電流は、開ループ制御およ
び／または閉ループ制御ユニットによって加工工具の慣性を決定するために処理可能であ
る。さらに、検出された少なくとも１つの加工工具特性値を用いて、加工工具の加工工具
種類が、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって決定可能であり、こ
の場合、駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ制御するためのパラメータ
が加工工具に関連して変えられるようになっている。これらのパラメータは、例えばアン
グルグラインダーとして構成された持ち運び可能な工作機械において特殊鋼加工工具が検
知された場合の特殊鋼使用のための回転数の調整、研磨加工工具が検知された場合のソフ
トスタート、または切断加工工具、例えばアングルグラインダーとして構成された持ち運
び可能な工作機械における切断砥石が検知された場合の持ち運び可能な工作機械のブレー
キ機能の作動等である。追加的に、加工工具センサユニットによって少なくとも１つの加
工工具特性値を検出するために、少なくとも１つの加工工具特性値をＲＦＩＤ，バーコー
ド、データ行列コード等によって伝送することも考えられる。これによって、好適には、
加工工具種類を明確に識別することができ、この加工工具種類に対して、開ループ制御お
よび／または閉ループ制御ユニットの記憶装置内に加工工具特有のパラメータが記憶され
ており、これらのパラメータは、加工工具センサユニットによる少なくとも１つの加工工
具特性値の検出に従って、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって、
例えば摩耗程度、アンバランス程度その他に適合させることができる。
【００１９】
　開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットと、駆動ユニット用センサユニット
および／または加工工具センサユニットとの間の電子データ交換は、好適には電線接続に
より行われる。工作機械装置の選択的な実施態様によれば、開ループ制御および／または
閉ループ制御ユニットと、駆動ユニット用センサユニットおよび／または加工工具センサ
ユニットとの間の電子データ交換は、例えばブルートゥース接続、ＷＬＡＮ接続、ＮＦＣ
接続、赤外線接続等により、無線で行われる。開ループ制御および／または閉ループ制御
ユニットは、特に好適には、駆動ユニット用センサユニットにより検出された駆動ユニッ
ト特性値に少なくとも依存して、および加工工具センサユニットにより検出された加工工
具特性値に依存して、駆動装置を開ループ制御および／または閉ループ制御する。開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットによって駆動ユニットを開ループ制御および
／または閉ループ制御するために考慮され得る、当業者により有意義であるとみなされた
その他の特性値が、同様に考えられる。
【００２０】
　工作機械装置の本発明の実施態様によって、好適には、特に工作物が加工工具で加工さ
れる前に、加工工具の損傷が検知され得る。好適には、例えば振動を検出することができ
、この振動が危険な値を越え、かつ／または駆動ユニットの開ループ制御および／または
閉ループ制御が損傷した加工工具に適合されるべきであるときに、相応の警告が作業員に
提供される。これによって、好適には、作業員が負傷する危険性は低く抑えられる。また
これによって、好適には、許容できない加工工具または誤って取り付けられた加工工具を
検知することができる。従って作業員に、加工工具の破損の危険性を、例えば好適には早
期に指摘することができる。従って好適には、高い作業員安全性が得られる。
【００２１】
　さらに、工作機械装置は、工作機械の工具収容部を、加工工具センサユニットによって
検出された少なくとも１つの加工工具特性値に少なくとも依存して操作および／または係
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止するための少なくとも１つのアクチュエータユニットを有していることが提案される。
この場合、好適には、加工工具センサユニットによって、加工工具位置として構成された
加工工具特性値が検出され、この加工工具特性値は、開ループ制御および／または閉ルー
プ制御ユニットによってアクチュエータユニットを開ループ制御および／または閉ループ
制御するために処理可能である。本発明の実施態様によれば、好適には、工作機械装置を
有する工作機械の快適な操作性が得られる。これによって、好適には、より高い操作快適
性が得られる。
【００２２】
　また、工作機械装置は、少なくとも１つの工作物特性値を検出するための少なくとも１
つの工作物センサユニットを有しており、この工作物特性値は、駆動ユニットを少なくと
も開ループ制御および／または閉ループ制御するために、および／または開ループ制御お
よび／または閉ループ制御ユニットの作業員に情報提供するために処理可能である。好適
には、工作物センサユニットは、工作物の少なくとも１つの材料を検出するために設けら
れている。また、工作物センサユニットは追加的にまたは選択的に、工作物の厚さ、工作
物収容部内に配置された加工工具に対して相対的な工作物の間隔、工作物の寸法、工作物
の位置、および／またはその他の、当業者にとって有意義であるとみなされた工作物特性
値を検出するために設けられている。従って、好適には、加工しようとする工作物、およ
び工作物収容部内に配置された加工工具に適合された、駆動ユニットの開ループ制御およ
び／または閉ループ制御が行われる。これによって、好適には、工作物の正確な加工が可
能である。また、好適にはより高い加工技術の上達が可能である。好適には、少なくとも
１つの工作物特性値の検出によって、工作物の加工時の挙動を推測することができる。そ
れによって、好適には、工作物の加工時の破損の危険性に関する高い安全性が得られる。
【００２３】
　さらに、工作機械装置が、少なくとも１つの工作機械付属品特性値を検出するための少
なくとも１つの工作機械付属品センサユニットを有することが提案されており、この工作
機械付属品センサユニットは、駆動ユニットを少なくとも開ループ制御および／または閉
ループ制御するために、かつ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット
の作業員に情報提供するために処理可能である。ここでは、「工作機械付属品センサユニ
ット」とは、特に、工作機械装置を有する工作機械に取り付け可能な少なくとも１つの工
作機械付属品の特性値を検出するセンサユニットであると解釈されるべきである。この場
合、工作機械付属品特性値は、例えば付属品の取り付け状態特性値のような付属品状態特
性値、摩耗状態特性値、付属品位置特性値、付属品機能特性値、付属品寸法特性値等とし
て構成されていてよい。これによって、好適には、開ループ制御および／または閉ループ
制御ユニットによる駆動ユニットの開ループ制御および／または閉ループ制御時に、組み
付けられた付属品を考慮することができる。例えば、好適には、間違った、欠陥のあるお
よび／または摩耗した付属品に関する情報提供が作業員に対して行われ、かつ／または開
ループ制御および／または閉ループ制御パラメータ、例えば回転数、電力供給、電圧供給
等を好適には適合させることができる。
【００２４】
　さらに、本発明による工作機械装置を備えた工作機械、特に持ち運び可能な工作機械が
提案されている。特に好適には、工作機械は持ち運び可能な工作機械として構成されてい
る。ここでは、「持ち運び可能な工作機械」とは、特に、運搬装置なしで作業員によって
運ぶことができる、工作物を加工するための工作機械であると解釈されるべきである。持
ち運び可能な工作機械は、特に４０ｋｇよりも小さい、好適には１０ｋｇよりも小さい、
特に好適には５ｋｇよりも小さい質量を有している。この場合、持ち運び可能な工作機械
は好適な形式で、アングルグラインダーとして構成されている。選択的な実施態様では、
持ち運び可能な工作機械はハンマドリルおよび／またはチゼルハンマとして構成されてい
る。別の選択的な実施態様では、持ち運び可能な工作機械は引き回し鋸として構成されて
いる。しかしながら、持ち運び可能な工作機械は、当業者にとって有意義であるとみなさ
れた別の形態、例えばコードレススクリュードライバ機械、打撃穿孔機械、研削機、丸鋸
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機械、ダイアモンドドリル機械、チェーンソー、サーベル型鋸、平削り盤、ガーデン工作
機械等としての形態も考えられる。工作機械の本発明の実施態様によって、好適な形式で
使用条件に適合させることができる。さらに、好適な形式で、作業員に個別に調整された
工作物の加工が可能である。これによって、好適な形式で、工作物の精確かつ能力的に最
適な加工が可能である。また、好適には、工作物の加工時における作業員の高い安全性が
保証され得る。さらに、好適には、高い操作快適性が得られる。
【００２５】
　さらに、少なくとも１つの本発明による工作機械および少なくとも１つの外部ユニット
、特に外部のセンサユニットを備えた工作機械システムが提案される。外部ユニットは、
好適な形式で、工作機械システムの１実施態様では、外部の騒音エミッションセンサユニ
ットとして構成されている。騒音測定が実現可能であり、この騒音測定によって、所定の
騒音限界値を越えると、例えば駆動ユニットの回転数低下が行われる。この場合、外部ユ
ニットは例えばスマートフォンとして構成されていてよい。また、外部ユニットは、工作
機械システムの選択的な実施態様では、外部の飛火検出ユニットとして構成されている。
これによって、好適には、加工工具、材料および／または使用目的に依存して、駆動ユニ
ットの回転数が、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによって火花の最大
飛火幅に閉ループ制御可能であることによって、検出された飛火に依存して最大飛火幅を
調節することができる。このために、飛火が例えば光学式に検出可能であり、回転数が飛
火幅を変えるために適合可能である。これによって、好適には、騒音被害および／または
損傷が避けられ、かつ／または減少される。
【００２６】
　また、少なくとも１つの本発明による工作機械、特に持ち運び可能な工作機械を開ルー
プ制御および／または閉ループ制御するための方法が提案されており、この場合、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットは、工作機械による少なくとも１つの周囲の
影響を算出し、この工作機械による周囲の影響を、工作機械の駆動ユニットを少なくとも
開ループ制御および／または閉ループ制御するために考慮する。これによって、好適には
、周囲に依存して運転パラメータを適合させることができる。好適には、エミッション限
界を維持することができる。本発明の方法によって、好適には、工作機械の運転パラメー
タおよび／または運転モードの少なくとも概ね自動的な調節が可能である。
【００２７】
　さらに、前記方法は、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットが、少なくと
も１つの運転モードで工作機械の工具収容部を少なくとも部分的に自動的に開放および／
または閉鎖する、少なくとも１つの方法ステップを有することが提案される。好適には、
より高い操作快適性が実現され得る。また、これによって、好適には、片手工具交換の可
能性が提供され得る。
【００２８】
　さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットが、特に、持ち運び可能な
工作機械の少なくとも１つの運転モードで、少なくとも部分的に自動的に通信ユニットに
よって中央のデータベースにアクセスし、この中央のデータベースに、開ループ制御およ
び／または閉ループ制御ユニットによって駆動ユニットを少なくとも開ループ制御および
／または閉ループ制御するために処理可能である少なくとも１つの安全規定および／また
は運転範囲規定が記憶されているように提案される。好適には、開ループ制御および／ま
たは閉ループ制御ユニットは、中央のデータベースに記憶された安全規定および／または
運転範囲規定を自動的に評価し、この安全規定および／または運転範囲規定を持ち運び可
能な工作機械の開ループ制御および／または閉ループ制御のために自動的に解釈する。特
に好適には、通信ユニットによる中央のデータベースのアクセスに加えて、通信ユニット
によって少なくとも１つの外部ユニットと電子データを交換可能である。これによって、
好適な形式で、工作機械装置を有する持ち運び可能な工作機械と別の外部ユニットとの間
のデータ交換、例えば工作機械装置を有する持ち運び可能な工作機械と、作業服のセンサ
ユニット、スマートフォン、ラップトップ、ＰＣ、ハンドヘルド、タブレット、サーバー



(14) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40

50

等との間のデータ交換が行われる。この場合、好適には、特に、工作機械装置のセンサユ
ニットによって検出された特性値および／または通信ユニットによって伝送されたデータ
が交換可能であり、かつ／または工作機械装置を有する持ち運び可能な工作機械を開ルー
プ制御および／または閉ループ制御するために利用可能である。この場合、通信ユニット
は、有線および／または無線のインターフェースおよび／または通信プロトコルを有して
いてよく、かつ／または利用することができる。インターフェースおよび／または通信プ
ロトコルは、例えばＵＳＢ、Ｃａｎｂｕｓ、特にツイストペア線を備えたイーサネット（
ＣＡＴ５またはＣＡＴ６）、光学式の伝送媒体、ＫＮＸ、電力線、ＮＦＣ（近距離通信）
、ＲＦＩＤ（近距離通信）、Ｚｉｇｂｅｅ（近距離通信）、特に４．０低エネルギ（短い
到達距離）規格に基づくブルートゥース、特に８０１．１１ｎ（中間の到達距離）規格に
基づくＷＬＡＮ、特に長い到達距離のためのＧＳＦまたはＬＴＥ（移動通信網）等として
構成されていてよい。好適な形式で、外部ユニット、特にスマートフォンはルーターとし
て構成されており、このルーターは、少なくとも工作機械装置の通信ユニットと、中央の
データベースおよび／または別の外部ユニットとの間の仲介箇所として設けられている。
この場合、好適には個別に適合された会社スマートフォンが使用される。本発明の実施態
様によれば、好適には、少なくとも駆動ユニットを開ループ制御および／または閉ループ
制御するために、安全規定および／または運転範囲規定が少なくとも部分的に自動的に考
慮される。これによって、好適には、高い操作快適性および安全機能の確実な維持が保証
される。
【００２９】
　さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、駆動ユニットを少なく
とも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、工作機械センサにより検出さ
れたデータおよび／または通信ユニットにより伝送されたデータを利用するように提案さ
れる。好適には、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットにより駆動ユニット
を開ループ制御および／または閉ループ制御するために利用可能な、工作機械センサによ
り検出されたデータは、工作機械装置の少なくとも１つのセンサユニット、特にすべての
センサユニットによって検出可能である。好適な形式で、通信ユニットにより伝送された
データは、通信ユニットによって外部ユニットおよび／または中央のデータベースから開
ループ制御および／または閉ループ制御ユニットに伝送可能である。この場合、通信ユニ
ットにより伝送されたデータは、例えば作業服の少なくとも１つのセンサユニットによっ
て検出可能であり、通信ユニットによって受信可能であり、かつ／または通信ユニットに
よって直接的に中央のデータベースから読み取り可能であることが考えられる。工作機械
装置および／または外部ユニットのセンサユニットは、好適な形式で、少なくとも１つの
特性値を検出するためにそれぞれ少なくとも１つのセンサ素子を有している。この場合、
センサ素子は、例えば位置センサ（室内の位置を検出するための磁界センサ等）、運動セ
ンサ（速度センサ、加速度センサ、回転角速度センサ等）、ＧＰＳセンサ（地表上のＸ，
Ｙ，Ｚ）、圧力センサ（抵抗ひずみ計等）、ガスセンサ（ＣＯ２センサ；一酸化炭素セン
サ等）、温度センサ、電圧センサ、湿度センサ、ｐＨ値センサ、空気圧センサ（バロメー
タ）、パルスセンサ等として構成されていてよい。本発明の実施態様によれば、好適には
、持ち運び可能な工作機械を開ループ制御および／または閉ループ制御するために、場所
に依存した安全規定および／または運転範囲規定が考慮され、さらに工作機械センサによ
って検出されたおよび／または通信ユニットを介して伝送されたデータを算入することが
できる。これによって、好適には、高い作業安全性が保証され得る。
【００３０】
　さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、工作機械センサによっ
て検出されたデータおよび／または通信ユニットを介して伝送されたデータに依存して、
少なくとも１つの情報を情報アウトプットユニットによってアウトプットすることが提案
される。これによって、好適には、例えばインフラストラクチャーの範囲への侵入管理に
ついて作業員に知らせるために、作業員に情報を提供することができる。これによって、
好適な形式で、インフラストラクチャーの範囲へのアクセスコントロールが実現可能であ
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る。この場合、例えば中央のデータベース内に記憶された火災防止規定は、作業員が定め
られた持ち運び可能な工作機械を持って決められた室内に、許可証を伴ってのみまたは消
防隊を同行してのみ作業が許可されるように管理することが考えられる。また好適には、
持ち運び可能な工作機械の使用場所の直ぐ近くおよび／または周囲で危険にさらされた人
間に、視覚的および／または聴覚的な信号によって警告することが可能である。
【００３１】
　また、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、工作機械の少なくとも１
つの運転モード調節を、工作機械センサにより検出されたデータおよび／または通信ユニ
ットにより伝送されたデータに依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御する
ことが提案される。これによって、好適には、工作機械装置を有する持ち運び可能な工作
機械の最適な運転が得られる。
【００３２】
　開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットは、工作機械センサにより検出され
たデータおよび／または通信ユニットにより伝送されたデータを、工作機械装置を有する
持ち運び可能な工作機械を開ループ制御および／または閉ループ制御するために解釈し、
組み合わせかつ／または評価する。データを中央のデータバンクに伝送することによって
、好適な形式で、作業の少なくとも部分的に自動的な、ファシリティマネージメントのス
タッフによって検出可能および／または記録可能な作業信頼性報告が作成可能であること
が考えられる。これによって、好適には、誰が、いつ、どの位長く、どんな種類の持ち運
び可能な工作機械によって、どの場所で作業したかが記録され得る。損傷および／または
事故が発生すると、好適には、自動的に作成されたプロトコルが後で、注意義務を順守し
たことの証明のために考慮される。
【００３３】
　保健および安全性技術士（ＨＳＥ）および／またはファシリティマネージメント（ＦＣ
Ｍ）による潜在的な危険性、安全および／または運転範囲規定等の決定に従って、インフ
ラストラクチャーの室、実験室、作業場のために、中央のデータベースに相応の電子デー
タが記憶される。工作機械装置を有する持ち運び可能な工作機械と中央のデータベースと
の通信によって、例えばＧＰＳ座標の位置測定によって、どの持ち運び可能な工作機械が
インフラストラクチャー内のどこに位置するかを検知することができる。特に、追加的な
作業員データ伝送において、特にどの程度の訓練レベルを有する作業員が、どのような形
式の持ち運び可能な工作機械を持ってどこにいるかを検知することができる。これによっ
て、好適には、このような持ち運び可能な工作機械が禁止されているインフラストラクチ
ャーの範囲内に、持ち運び可能な工作機械が運び込まれたことを検出することができ、持
ち運び可能な工作機械は運転開始をロックすることができ、作業員に情報を提供すること
ができ、かつ／または保健および安全性技術士（ＨＳＥ）および／またはファシリティマ
ネージメント（ＦＣＭ）に報告することができる。好適には、立ち入り監視が行われる。
好適には、インフラストラクチャーのどの範囲で持ち運び可能な工作機械の使用が許可さ
れ、作業員が使用権限に関する証明を提出する必要があるかどうかを監視および／または
調査することができる。これによって、好適には、一人作業に関する閉ループ制御の監視
を行うことができ、かつ／または工作機械装置のセンサユニットと組み合わせて作業服の
少なくとも１つのセンサ素子による自動的な一人作業監視を行うことができる。
【００３４】
　さらに、中央のデータベースに、例えば保健および安全性技術士（ＨＳＥ）および／ま
たはファシリティマネージメント（ＦＣＭ）によって、周囲条件のための限界値、例えば
温度限界値、空気および／またはガス濃度限界値を決定する電子データが記憶されること
が考えられる。中央のデータベースからの電子データの伝送、および工作機械センサによ
り検出されたデータの中央のデータベースへの伝送に基づいて、好適には、限界値の維持
の監視および／または証明が可能である。
【００３５】
　さらに、通信ユニットによって伝送された電子データにより、使用権限の調整を行うこ
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とが考えられる。この場合、持ち運び可能な工作機械の運転開始を可能にするために、中
央のデータベースに記憶された作業員識別プロファイルの調整による、またはインプット
（チップカード、ＲＦＩＤチップ等）による、作業員の訓練証明および／または練習証明
が考えられる。運転開始が正しい証明なしに行われると、持ち運び可能な工作機械は例え
ばロック可能であるか、または例えば情報アウトプットユニットによる警告がアウトプッ
ト可能であるか、またはガイドセンターに通知可能である。
【００３６】
　また、通信ユニットによって、持ち運び可能な工作機械のデータ、例えば運転時間、振
動、蓄電池容量、冷却ユニット出力、モータ出力等が、作業員側のユニット、例えばユー
ザーインターフェース、腕時計、スマートフォン、データ眼鏡等に伝送可能であることも
考えられる。さらに、持ち運び可能な工作機械のデータは、例えば限界値の維持を監視で
きるようにするために、中央のデータベースに伝送可能である。また、例えばインフラス
トラクチャー内にいる別の会社のスタッフが監視可能である。従って、例えば他の会社の
スタッフの作業場所および／または作業時間が記録可能である。さらに、通信ユニットに
よる電子データの伝送により、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニットによっ
て、好適な形式で作業員プロファイルが調整され得る。この場合、好適な形式で、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニットによって自動的に、通信ユニットによるデー
タの伝送時に、持ち運び可能な工作機械の設定、例えば資格設定、好適なモータ特性曲線
の設定、安全機能（キックバック機能その他）の応答特性の設定等が行われる。
【００３７】
　また、特に、中央のデータベースからの電子データの調整、工作機械センサにより検出
されたデータの調整、および作業員の作業服の少なくとも１つのセンサユニットにより検
出されたデータの調整に基づいて、例えばヘルメット、少なくとも１つの手袋、少なくと
も１つの保護眼鏡、安全靴、作業ズボン等を有する個人的な保護装備（ＰＳＡ）の着用義
務の自動的な監視、および／または持ち運び可能な工作機械の使用場所制限の監視が得ら
れる。この場合、作業員の少なくとも１つの生命特性値が作業員にとって危険な値に達す
ると直ちに、ガイドセンターからインフラストラクチャーの範囲内の持ち運び可能な工作
機械の緊急遮断が指示されることが考えられる。
【００３８】
　また、好適には、中央のデータベースからの電子データの伝送によって、持ち運び可能
な工作機械のための中央のアップデート機能が許可され得る。さらに、好適には、定期的
なメンテナンス、例えばカーボン交換がガイドセンターに伝送され得る。
【００３９】
　この場合、本発明による工作機械装置、本発明による工作機械および／または本発明に
よる方法は、前記使用例および実施例に限定されるものではない。特に本発明による工作
機械装置、本発明による工作機械および／または本発明による方法は、ここに記載された
機能形式を満たすために、ここに挙げられた個別の部材、構成部分、ユニットおよび／ま
たは方法ステップの数とは異なる数を有していてよい。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１】少なくとも１つの本発明による工作機械装置を備えた、アングルグラインダーと
して構成された本発明による工作機械の概略図である。
【図２】本発明による工作機械装置の概略図である。
【図３】選択的な本発明による工作機械装置の概略図である。
【図４】本発明による工作機械装置を備えた、ハンマドリルおよび／またはチゼルハンマ
として構成された、選択的な本発明による工作機械の概略図である。
【図５】本発明による工作機械装置を備えた、コードレススクリュードライバとして構成
された、別の選択的な本発明による工作機械の概略図である。
【図６】本発明による工作機械装置を備えた、引き回し鋸として構成された、別の選択的
な本発明による工作機械の概略図である。
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【発明を実施するための形態】
【００４１】
　その他の利点は、以下の図面より得られる。図面には本発明の実施例が示されている。
図面、明細書および請求項は、多くの特徴の組み合わせを含む。当業者は、これらの特徴
を、好適な形式で個別のものとみなしてもよいし、有意義には別の組み合わせに組み合わ
せてもよい。
【００４２】
　図１は、少なくとも１つの工作機械装置１０ａを有する工作機械３４ａを示す。工作機
械３４ａは、持ち運び可能な工作機械として構成されている。この場合、工作機械３４ａ
は、アングルグラインダーとして構成されている。従って、工作機械３４ａは、保護カバ
ーユニットとして構成された少なくとも１つの工作機械付属品ユニット３８ａを有してい
る。さらに、工作機械３４ａは、少なくとも１つの工作機械ハウジング４０ａとメイング
リップ４２ａとを有しており、このメイングリップ４２ａは、工作機械ハウジング４０ａ
の、加工工具４４ａとは反対側で、工作機械３４ａの主延在方向４６ａに延在している。
この場合、加工工具４４ａは研削砥石として構成されている。加工工具４４ａは、切断砥
石または研磨砥石として構成されていることも考えられる。工作機械ハウジング４０ａは
、工作機械３４ａの駆動ユニット１６ａを収容するためのモータハウジング４８ａを有し
ている。さらに、工作機械ハウジング４０ａは、工作機械３４ａの被駆動ユニット５２ａ
を収容するための伝動装置ハウジング５０ａを有している。駆動ユニット１６ａは、被駆
動ユニット５２ａを介して加工工具４４ａを回転駆動するために設けられている。伝動装
置ハウジング５０ａには、補助グリップユニットとして構成された別の工作機械付属品ユ
ニット５４ａが配置されている。補助グリップユニットとして構成された工作機械付属品
ユニット５４ａは、工作機械３４ａの主延在方向４６ａに対して直交する横方向に延在し
ている。
【００４３】
　工作機械装置１０ａは、手持ち式工作機械装置として構成されている。工作機械装置１
０ａは、好適な形式でエネルギ供給装置８２ａ（図２）を有している。従って、工作機械
装置１０ａは、工作機械３４ａのエネルギ供給とは無関係に駆動可能である。しかしなが
ら、工作機械装置１０ａの選択的な構成では、工作機械装置１０ａは工作機械３４ａのエ
ネルギ供給装置によってエネルギ供給可能であることも考えられる。工作機械装置１０ａ
はさらに、少なくとも１つの開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａと
、少なくとも１つの駆動ユニット特性値を検出するための少なくとも１つの駆動ユニット
用センサユニット１４ａとを有しており、この駆動ユニット特性値は、少なくとも工作機
械３４ａの駆動ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御するために、
かつ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａの作業員に情報提
供するために処理可能である。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａ
は、工作機械３４ａの少なくとも１つの運転モードで、駆動ユニット用センサユニット１
４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値に依存して、駆動ユニット
１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御するために設けられている。
【００４４】
　さらに、工作機械装置１０ａは、少なくとも１つの周囲特性値を検出するための少なく
とも１つの周囲センサユニット１８ａを有しており、この周囲特性値は、少なくとも駆動
ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御し、かつ／または開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニット１２ａの作業員に情報提供するために処理可能で
ある。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、周囲センサユニット
１８ａによって検出された少なくとも１つの周囲特性値に依存して、および駆動ユニット
用センサユニット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値に依存
して、駆動ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御するために設けら
れている。この場合、周囲センサユニット１８ａは、室内での工作機械３４ａの配向を検
出する少なくとも１つの位置センサ８４ａを有している。位置センサ８４ａは、好適な形



(18) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40

50

式で３軸の運動センサとして構成されている。しかしながら、位置センサ８４ａは、当業
者にとって有意義であるとみなされた別の形態を有することも考えられる。しかも、周囲
センサユニット１８ａは少なくとも１つの現在位置特定センサ８６ａを有しており、この
現在位置特定センサ８６ａは、工作機械３４ａのグローバルな位置を検出する。現在位置
特定センサ８６ａは、好適な形式でＧＰＳセンサとして構成されている。しかし、現在位
置特定センサ８６ａは、当業者にとって有意義であるとみなされた別の形態を有すること
も考えられる。さらに、周囲センサユニット１８ａは少なくとも１つのエミッションセン
サ素子６８ａを有しており、このエミッションセンサ素子６８ａは、工作機械３４ａのエ
ミッションを検出するために設けられている。この場合、エミッションセンサ素子６８ａ
は工作機械３４ａの騒音エミッションを検出するために設けられている。しかしながら、
エミッションセンサ素子６８ａは、当業者にとって有意義であるとみなされた、工作機械
３４ａの別のエミッション、例えば電磁放射、ダスト、火花、臭気、流体状の有害物質お
よび／または固体有害物質を検出するために設けられていることも考えられる。従って、
開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、少なくとも周囲センサユニ
ット１８ａによって検出された、工作機械３４ａのエミッション特性値として構成された
周囲特性値に少なくとも依存して、駆動ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉
ループ制御するために設けられている。
【００４５】
　工作機械装置１０ａはさらに、電子データを交換して駆動ユニット１６ａを少なくとも
開ループ制御および／または閉ループ制御するために、少なくとも１つの外部ユニット２
２ａと通信するための少なくとも１つの通信ユニット２０ａを有している。この場合、外
部ユニット２２ａは少なくとも１つの音響センサ素子（ここに図示されていない）を有し
ており、この音響センサ素子は、工作機械３４ａの音響特性値を検出するために設けられ
ている。この場合、外部ユニット２２ａは、工作機械３４ａの音響特性値を検出するため
に、工作機械３４ａに対して間隔を保って配置可能である。従って、工作機械３４ａの直
接の加工位置に対して間隔を保っている工作機械３４ａの音響特性値が検出可能である。
この場合、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、外部ユニット２
２ａによって検出されかつ通信ユニット２０ａによって受信された、工作機械３４ａの音
響特性値に少なくとも依存して、駆動ユニット１６ａの開ループ制御および／または閉ル
ープ制御を考慮するために設けられている。従って、開ループ制御および／または閉ルー
プ制御ユニット１２ａは、工作機械３４ａの少なくとも１つの運転モードにおいて工作機
械３４ａによる少なくとも１つの周囲の影響を算出し、この工作機械３４ａによる周囲の
影響を少なくとも、工作機械３４ａの駆動ユニット１６ａの開ループ制御および／または
閉ループ制御に関連して考慮する。また、通信ユニット２０ａは、加工位置に配置された
位置ネットワークと通信するために設けられている。この場合、例えば会社の敷地の位置
にエミッション限度を割り当てる電子データが、開ループ制御および／または閉ループ制
御ユニット１２ａに伝送可能である。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット
１２ａは、位置にエミッション限度を割り当てる電子データを評価し、少なくとも現在位
置特定センサ８６ａにより決定された工作機械３４ａのグローバルな位置に依存して、工
作機械３４ａのエミッション特性値、例えば機械騒音その他をアクティブに変化させるた
めに設けられている。この場合、さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニ
ット１２ａは、別の特性値、例えば外部ユニット２２ａによって検出された、工作機械３
４ａの音響特性値を考慮することが考えられる。このような音響特性値は、エミッション
センサ素子６８ａによって検出された、工作機械３４ａの騒音エミッションその他である
。さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、工作機械３４ａ
の少なくとも１つのエミッション運転モードで、工作機械３４ａの騒音エミッションを、
通信ユニット２０ａを介して制御可能な外部の対向音響ユニットによる対向音響発生によ
って減衰するために設けられていることが考えられる。また、開ループ制御および／また
は閉ループ制御ユニット１２ａは、工作機械３４ａの少なくとも１つのエミッション運転
モードで、駆動ユニット１６ａの回転数を低下させるためにおよび／または駆動ユニット
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１６ａの回転運動に、騒音その他を低減する追加的な運動を重畳させるために設けられて
いることが考えられる。さらに、当業者にとって有意義であるとみなされた、エミッショ
ン限度に関する別の実施態様が同様に考えられる。
【００４６】
　さらに、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、通信ユニット２
０ａによって中央のデータベースにアクセスするために設けられており、この中央のデー
タベースに、少なくとも１つの安全規定および／または運転範囲規定が記憶されていて、
この安全規定および／または運転範囲規定は、開ループ制御および／または閉ループ制御
ユニット１２ａによって駆動ユニット１６ａを少なくとも開ループ制御および／または閉
ループ制御するために処理可能である。この場合、開ループ制御および／または閉ループ
制御ユニット１２ａは、少なくとも１つの運転モードで、少なくとも部分的に自動的に通
信ユニット２０ａによって中央のデータベースにアクセスし、この中央のデータベースに
、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって駆動ユニット１６ａ
を少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために処理可能である少なく
とも１つの安全規定および／または運転範囲規定が記憶されている。従って、開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、駆動ユニット１６ａの少なくとも１つ
の開ループ制御および／または閉ループ制御のために、工作機械センサにより検出された
データおよび／または通信ユニットを介して伝送されたデータを利用する。さらに、開ル
ープ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、工作機械センサにより検出され
たデータおよび／または通信ユニットを介して伝送されたデータに依存して、工作機械装
置１０ａの情報アウトプットユニット３６ａによって、少なくとも１つの情報を、特に工
作機械状態に関する作業員の情報および／または危険性の警告のためにアウトプットする
。また、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、工作機械の少なく
とも１つの運転モード調節を、通信ユニットを介して伝送されたデータに依存して開ルー
プ制御および／または閉ループ制御する。
【００４７】
　また、周囲センサユニット１８ａによって、工作物の加工時における飛火を検出するこ
とができる。周囲センサユニット１８ａによって検出された飛火特性に依存して、駆動ユ
ニット１６ａは、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって開ル
ープ制御可能および／または閉ループ制御可能である。この場合、飛火特性値は、例えば
周囲センサユニット１８ａの光学センサ素子によって、および／または当業者によって有
意義であるとみなされた、周囲センサユニット１８ａの別のセンサ素子によって検出可能
である。
【００４８】
　さらに、工作機械装置１０ａは、少なくとも１つの工作機械付属品特性値を検出するた
めの少なくとも１つの工作機械付属品センサユニット３２ａを有しており、この工作機械
付属品特性値は、駆動ユニット１６ａを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ
制御するために、かつ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａ
の作業員に情報提供するために処理可能である。開ループ制御および／または閉ループ制
御ユニット１２ａは、工作機械３４ａの少なくとも１つの運転モードで、駆動ユニット用
センサユニット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値と、周囲
センサユニット１８ａによって検出された少なくとも１つの周囲特性値と、工作機械付属
品センサユニット３２ａによって検出された少なくとも１つの工作機械付属品特性値とに
依存して、駆動ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御するために設
けられている。
【００４９】
　さらに、工作機械装置１０ａは、少なくとも１つの加工工具特性値を検出するための少
なくとも１つの加工工具センサユニット２４ａを有しており、この加工工具特性値は、駆
動ユニット１６ａを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために、か
つ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａの作業員に情報提供
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するために処理可能である。このために、加工工具センサユニット２４ａは、少なくとも
１つの加工工具センサ素子７０ａ，７２ａ，７６ａを有している。この場合、開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、少なくとも１つの練習開始運転モード
で、駆動ユニット用センサユニット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニ
ット特性値と、加工工具センサユニット２４ａによって検出された少なくとも１つの加工
工具特性値と、周囲センサユニット１８ａによって検出された少なくとも１つの周囲特性
値と、工作機械付属品センサユニット３２ａによって検出された少なくとも１つの工作機
械付属品特性値とに依存して、駆動ユニット１６ａを少なくとも部分的に自動的に開ルー
プ制御および／または閉ループ制御するために設けられている。練習開始運転モードは、
工作機械３４ａの始動後に自動的に、無負荷回転数が得られるまで作動する。加工工具セ
ンサユニット２４ａの少なくとも１つの慣性センサ５６ａ、加工工具センサユニット２４
ａの少なくとも１つのトルクセンサ５８ａおよび／または駆動ユニット用センサユニット
１４ａの電流センサ６０ａを介して、加工工具４４ａのフライホイールマスは、開ループ
制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって算出可能である（図２）。慣性
センサ５６ａは、好適な形式で３軸の加速度センサとして構成されている。開ループ制御
および／または閉ループ制御ユニット１２ａの記憶装置（ここには図示されていない）内
にメモリーされた少なくとも１つの特性マップを介して、算出されたフライホールマスは
、所定の加工工具型式に明確に割り当て可能である。また、別の加工工具特性値の検出を
、追加的にＲＦＩＤ、ＮＦＣ、バーコードのスキャン、ＤａｔａＭａｔｒｉｘ－Ｃｏｄｅ
（データ行列コード）等を介して行うことも考えられる。開ループ制御および／または閉
ループ制御ユニット１２ａによって算出された加工工具４４ａに依存して、駆動ユニット
パラメータは、駆動ユニット１６ａを開ループ制御および／または閉ループ制御するため
に適合可能かつ／または可変である。
【００５０】
　工作機械３４ａの練習開始運転モードで、加工工具４４ａのために最適な回転数が、加
工しようとする工作物の材料（鋼、特殊鋼、石、コンクリート、木材その他）に依存して
、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって少なくとも部分的に
自動的に調節可能である。このために、工作機械装置１０ａは、少なくとも１つの工作物
特性値を検出するための少なくとも１つの工作物センサユニット３０ａを有しており、こ
の工作物特性値は、駆動ユニット１６ａの少なくとも開ループ制御および／または閉ルー
プ制御のために、かつ／または開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａ
の作業員に情報提供するために処理可能である。このために、工作物センサユニット３０
ａは少なくとも１つの工作物センサ素子７４ａ（図２）を有している。この場合、開ルー
プ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、少なくとも練習開始運転モードで
、駆動ユニット用センサユニット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニッ
ト特性値と、周囲センサユニット１８ａによって検出された少なくとも１つの周囲特性値
と、加工工具センサユニット２４ａによって検出された少なくとも１つの加工工具特性値
と、工作機械付属品センサユニット３２ａによって検出された少なくとも１つの工作機械
付属品特性値と、工作物センサユニット３０ａによって検出された少なくとも１つの工作
物特性値とに依存して、駆動ユニット１６ａを少なくとも部分的に自動的に開ループ制御
および／または閉ループ制御するために設けられている。
【００５１】
　さらに、工作機械３４ａの練習開始運転モードで、駆動ユニット１６ａの無負荷回転数
に達するまでの加速中に加工工具４４ａの振動に関する異常が検出可能である。これによ
って、加工工具４４ａの間違った取り付け、摩耗および／または欠陥が検出可能である。
従って、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって、工作機械装
置１０ａの情報アウトプットユニット３６ａを介して情報を作業員にアウトプットするこ
とができ、かつ／または駆動ユニット１６ａをアクティブに制動することができ、かつ／
または駆動ユニット１６ａへのエネルギ供給を遮断することができる。また、加工工具４
４ａの算出に基づいて、加工工具４４ａのために適した駆動ユニット１６ａの最大回転数
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を調節することができる。従って、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１
２ａは、少なくとも練習開始運転モードで加工工具状態を算出し、この加工工具状態を情
報アウトプットユニット３６ａによってアウトプットし、かつ／またはこの加工工具状態
を、工作機械３４ａの駆動ユニット１６ａの開ループ制御および／または閉ループ制御の
ために考慮する。
【００５２】
　さらに、工作機械３４ａは少なくとも１つの加工工具固定ユニット６２ａを有しており
、この加工工具固定ユニット６２ａは、加工工具４４ａを工作機械３４ａの工具収容部２
８ａに固定するための少なくとも１つの固定部材（ここには詳しく図示されていない）を
有している。この場合、加工工具センサユニット２４ａは、少なくとも１つの固定センサ
素子６４ａを有しており、この固定センサ素子６４ａは、少なくとも１つの運転モードで
、工具収容部２８ａにおける加工工具４４ａの確実な固定を監視するために設けられてい
る。固定センサ素子６４ａが加工工具４４ａの解除された状態を検出すると、開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって駆動ユニット１６ａのエネルギ供
給が遮断可能である。これによって、駆動ユニット１６ａの始動がブロックされる。この
場合、工作機械３４ａの緊締ナットおよび／または駆動スピンドルが１つの孔を有してい
て、この孔内に固定部材が挿入可能、特にサーボモータを介して挿入可能であり、このサ
ーボモータの位置が固定センサ素子６４ａによって検出可能であることが考えられる。ま
た、緊締ナットとして構成された固定部材は、アクチュエータユニット２６ａとして構成
された締付ユニットによって所定のトルクが得られるまで予備締付け可能であってよく、
この場合、トルクはトルクセンサ５８ａによって検出可能である。従って、工作機械装置
１０ａは少なくとも、加工工具センサユニット２４ａによって検出された少なくとも１つ
の加工工具特性値に少なくとも依存して、工作機械３４ａの工具収容部２８ａをロックす
るためのアクチュエータユニット２６ａを有している。
【００５３】
　さらに、工作機械装置１０ａの１実施態様によれば、緊締ナットとして構成された固定
部材内に、工作機械装置１０ａの振動励起素子６６ａ（図２）が配置されており、この振
動励起素子６６ａによって、駆動スピンドル上における加工工具４４ａの確実な配置が点
検可能である。振動励起素子６６ａは、スマートマテリアル素子（Ｓｍａｒｔ－Ｍａｔｅ
ｒｉａｌ－Ｅｌｅｍｅｎｔ）、ピエゾ素子、ボイスコイル素子またはその他の、当業者に
とって有意義であるとみなされた励起素子として構成されていてよい。この場合、加工工
具４４ａは、振動励起素子６６ａによって振動せしめられ、この振動が加工工具センサユ
ニット２４ａによって検出可能であり、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニッ
ト１２ａによって評価可能である。加工工具４４ａはさらに、開ループ制御および／また
は閉ループ制御ユニット１２ａによって複数のセクションに分割可能であり、この場合、
各セクションは個別に、振動に関連して開ループ制御および／または閉ループ制御ユニッ
ト１２ａによって評価可能である。これによって好適な形式で、１つのセクション内の加
工工具４４ａの損傷が検知され得る。さらに、加工工具特性値を検出するための、当業者
にとって有意義であるとみなされた別の実施態様も、同様に考えられる。
【００５４】
　工作機械３４ａの快適運転モードで、加工工具４４ａは、工作機械３４ａのスイッチオ
フ後に、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによる工作機械装置１
０ａおよび／または駆動ユニット１６ａのブレーキユニットの開ループ制御および／また
は閉ループ制御により、アクティブに制動可能、特に衝動的にアクティブに制動可能であ
る。これによって、緊締ナットとして構成された、駆動スピンドルにおける固定部材は解
除可能である。好適には、加工工具４４ａを簡単かつ工具なしで交換および／または取り
外すことができる。緊締ナットを解除するためのブレーキトルクを決定するために、停止
状態から無負荷回転数までの加速時に、加工工具４４ａの慣性モーメントが決定可能であ
る。このために、例えば加速時間、加速のために必要なトルク、および／または加工工具
４４ａの回転数等のパラメータが検出可能であることで、加工工具センサユニット２４ａ
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によって、加工工具４４ａの慣性モーメントが決定可能である。
【００５５】
　また、駆動スピンドル、および／またはリングギヤとして構成された、被駆動ユニット
５２ａの被駆動部材（ここには詳しく図示されていない）は、工作機械３４ａの快適運転
モードで、工作機械３４ａのスイッチオフ後に、開ループ制御および／または閉ループ制
御ユニット１２ａによる駆動ユニット１６ａの開ループ制御および／または閉ループ制御
によって、次のように位置決め可能である、つまり、駆動スピンドルおよび／または、リ
ングギヤとして構成された被駆動部材が係止部材によって１つの係止位置に快適に係止可
能であるように、位置決め可能である。このために、工作機械３４ａのスイッチオフ後に
、駆動ユニット用センサユニット１４ａによって、駆動ユニット１６ａの被駆動軸の位置
が、例えば駆動ユニット用センサユニット１４ａの位置センサ（回転センサ、リゾルバ、
ホールセンサその他）によって検出される。その結果から、開ループ制御および／または
閉ループ制御ユニット１２ａによって、駆動スピンドルの位置が得られる。駆動スピンド
ルの得られた位置から、駆動スピンドルに相対回動不能に結合された被駆動部材の位置が
得られる。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、被駆動部材の少
なくとも１つの係止切欠が係止部材と整列して停止するように、駆動ユニット１６ａを開
ループ制御および／または閉ループ制御する。これによって、係止部材は、作業員により
係止切欠内に直接挿入可能である。しかしながら、加工工具センサユニット２４ａが、被
駆動部材の位置を検出するために設けられた加工工具センサ素子７０ａ，７２ａ，７６ａ
を有しており、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａが、被駆動部材
を係止位置に位置決めするために駆動ユニット１６ａを加工工具センサ素子７０ａ，７２
ａ，７６ａによって検出された被駆動部材特性値に依存して開ループ制御および／または
閉ループ制御することも考えられる。しかも、これによって、工作機械３４ａの工具収容
部２８ａに配置された加工工具４４ａの加工工具位置を検出することができる。従って、
開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａは、駆動ユニット用センサユニ
ット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特性値に少なくとも依存し
て、工作機械の工具収容部２８ａに配置された加工工具４４ａの加工区具位置を算出する
ために設けられている。
【００５６】
　さらに、工作機械装置１０ａは少なくとも１つの作業範囲照明ユニット９２ａを有して
おり、この作業範囲照明ユニット９２ａは、周囲センサユニット１８ａによって検出され
た少なくとも１つの周囲特性値に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御ユ
ニット１２ａによって開ループ制御可能および／または閉ループ制御可能である。
【００５７】
　さらに、工作機械装置１０ａは、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１
２ａによって駆動ユニット１６ａを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御
するために処理可能である少なくとも１つの加工特性値をインプットするための少なくと
も１つのインプットユニット８８ａを有している。インプットユニット８８ａによって、
開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによる駆動ユニット１６ａの少
なくとも１つの開ループ制御および／または閉ループ制御に影響を与えることができる。
しかも、インプットユニット８８ａによって工作機械３４ａの運転モードが調節可能であ
る。この場合、工作機械３４ａは、少なくとも練習開始運転モードと、学習モードと、基
準運転モードと、安全運転モードと、同期運転モードと、エミッション運転モードと、快
適運転モードおよび／または自動運転モードとを有している。この場合、開ループ制御お
よび／または閉ループ制御ユニット１２ａは、少なくともエミッション運転モードで、駆
動ユニット用センサユニット１４ａによって検出された少なくとも１つの駆動ユニット特
性値と、周囲センサユニット１８ａによって検出された少なくとも１つの周囲特性値と、
工作機械装置１０ａの少なくとも通信ユニット２０ａによって受信された電子データとに
依存して、駆動ユニット１６ａを少なくとも部分的に自動的に開ループ制御および／また
は閉ループ制御するために設けられている。
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【００５８】
　工作機械３４ａの自動運転モードでは、前記運転モードが、開ループ制御および／また
は閉ループ制御ユニット１２ａによって、特に前記センサユニットによって算出可能であ
る検出された特性値に依存して、自動的に選択される。自動運転モードでは、駆動ユニッ
ト１６ａの少なくとも概ね自動的な開ループ制御および／または閉ループ制御が、加工工
具センサユニット２４ａと周囲センサユニット１８ａと工作物センサユニット３０ａと工
作機械付属品センサユニット３２ａと駆動ユニット用センサユニット１４ａとに依存して
、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａによって行われる。
【００５９】
　図３には、選択的な工作機械装置１０ａ′が示されている。選択的な工作機械装置１０
ａ′は、図２に概略的に示された工作機械装置１０ａと比較して少なくとも概ね類似した
構成を有している。図２に概略的に示された工作機械装置１０ａとは異なり、図３に概略
的に示された選択的な工作機械装置１０ａ′は、少なくとも１つの前処理ユニット７８ａ
′を有している。前処理ユニット７８ａ′は、選択的な工作機械装置１０ａ′の複数のセ
ンサ素子および／もしくはセンサユニットの互いの通信、ならびに／または選択的な工作
機械装置１０ａ′の開ループ制御および／もしくは閉ループ制御ユニット１２ａ′との通
信を編成するために設けられている。この場合、前処理ユニット７８ａ′は、個別のセン
サ信号をまとめて仮決定するために設けられている。この場合、前処理ユニット７８ａ′
と開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ａ′との間の通信は無線および
／または有線で行われる。
【００６０】
　図４～図６は、本発明の別の実施例を示す。以下の説明および図面は、概ね複数の実施
例間の相違点に限定されており、この場合、同じ呼称の部材、特に同じ符号を有する部材
に関連して、基本的に別の実施例、特に図１～図３の実施例の図面および／または説明が
参照される。複数の実施例を区別するために、図１～図３の実施例の符号の後ろにアルフ
ァベットのａが付けられている。図４～図６の実施例では、アルファベットａの代わりに
アルファベットｂまたはｃが付けられている。
【００６１】
　図４は、少なくとも１つの工作機械装置１０ｂを備えた工作機械３４ｂを示す。工作機
械３４ｂは、持ち運び可能な工作機械として構成されている。この場合、工作機械３４ｂ
は、ハンマドリルおよび／またはチゼルハンマとして構成されている。工作機械３４ｂは
、少なくとも１つの打撃装置８０ｂを有している。さらに、工作機械３４ｂは工作機械ハ
ウジング４０ｂを有しており、この工作機械ハウジング４０ｂの前部領域に加工工具４４
ｂを収容するための工作機械３４ｂの工具収容部２８ｂが配置されている。前部領域とは
反対側で、工作機械３４ｂは、工作機械３４ｂをガイドし、かつ力、特に押し付け力を作
業員から工作機械３４ｂに伝達するためのメイングリップ４２ｂを有している。工作機械
３４ｂはさらに、解除可能な補助グリップユニットを備えて構成されている。この場合、
補助グリップユニットは、係止結合部またはその他の、当業者にとって有意義であるとみ
なされた結合部を介して工作機械ハウジング４０ｂに解除可能に固定されていてよい。
【００６２】
　打撃装置８０ｂによって、駆動トルクを発生させて打撃衝撃を発生させるために、工作
機械３４ｂは駆動ユニット１６ｂを有している。打撃衝撃を発生させるための駆動ユニッ
ト１６ｂの駆動トルクは、工作機械３４ｂの被駆動ユニット５２ｂを介して打撃装置８０
ｂに伝達される。しかしながら、工作機械３４ｂが被駆動ユニット５２ｂとは分離して構
成されていて、駆動ユニット１６ｂが打撃衝撃を発生させるために打撃装置８０ｂに実質
的に直接作用することも考えられる。打撃装置８０ｂの打撃衝撃は、当業者に公知の方法
および形式で生ぜしめられる。同様に、工具収容部２８ｂおよびひいては加工工具４４ｂ
の回転駆動は、当業者に既に公知の方法および形式で生ぜしめられる。
【００６３】
　工作機械装置１０ｂは、図１～図３の説明に記載した工作機械装置１０ａと同様に、少
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なくとも１つの加工工具センサユニット２４ｂと、少なくとも１つの周囲センサユニット
１８ｂと、少なくとも１つの工作物センサユニット３０ｂと、少なくとも１つの工作機械
付属品センサユニット３２ｂと、少なくとも１つのインプットユニット８８ｂと、少なく
とも１つの通信ユニット２０ｂと、少なくとも１つの情報アウトプットユニット３６ｂと
を有している。
【００６４】
　インプットユニット８８ｂによって、工作機械３４ｂの運転モードが調節可能である。
この場合、工作機械３４ｂは、少なくとも１つの練習開始モードと、学習運転モードと、
基準運転モードと、安全運転モードと、同期運転モードと、エミッション運転モードと、
快適運転モードおよび／または自動運転モードとを有している。快適運転モードで、駆動
ユニット１６ｂは、自動的な回転方向逆転機能を実現するために、加工工具センサユニッ
ト２４ｂによって検出された加工工具特性値、例えば加工工具寸法に依存して、および工
作物センサユニット３０ｂによって検出された工作物特性値、例えば工作機械３４ｂと工
作物との間の間隔に依存して、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂ
によって開ループ制御可能および／または閉ループ制御可能である。この場合、インプッ
トユニット８８ｂによって設定された穿孔深さが得られたときに、駆動ユニット１６ｂの
回転方向逆転が作動可能である。この回転方向逆転は、好適には非常に緩やかであって、
つまり衝撃なしである。しかも、駆動ユニット１６ｂの回転数は、穿孔工程中の回転数よ
りも小さい。回転方向逆転に基づいて、加工工具４４ｂが工作物内に食い込むことは好適
な形式で避けられる。また好適な形式で、工作物から加工工具４４ｂを取り除く際に作業
員は支援される。
【００６５】
　さらに、快適運転モードで、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂ
によって、工具交換機能が開ループ制御可能および／または閉ループ制御可能である。こ
の場合、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂは少なくとも１つの運
転モードで、工作機械３４ｂの工具収容部２８ｂを少なくとも部分的に自動的に開放およ
び／または閉鎖する。このために、工作機械装置１０ｂは、少なくとも１つのアクチュエ
ータユニット２６ｂを有しており、このアクチュエータユニット２６ｂは、加工工具セン
サユニット２４ｂによって検出された少なくとも１つの加工工具特性値に少なくとも依存
して、工作機械３４ｂの工具収容部２８ｂを操作および／または係止する。この場合、ア
クチュエータユニット２６ｂによって、工具収容部２８ｂの係止は解除可能である。これ
によって、工具収容部２８ｂ内に配置された加工工具４４ｂは取り出し可能である。加工
工具センサユニット２４ｂが、工具収容部２８ｂ内に加工工具４４ｂが挿入されたことを
検知すると、アクチュエータユニット２６ｂが開ループ制御および／または閉ループ制御
ユニット１２ｂによって工具収容部２８ｂを係止するために自動的に作動可能である。こ
の場合、アクチュエータユニット２６ｂは、スピンドル駆動ユニットを備えたサーボモー
タとして、リニアモータとして、または打撃装置８０ｂによって直接的にもしくは間接的
にアキュムレータを介して圧力で負荷可能なニューマチックシリンダとして構成されてい
てよい。これによって好適な形式で片手工具交換が実現可能である。何故ならば、作業員
は一方の手で工作機械３４ｂを保持することができ、他方の手で加工工具４４ｂをガイド
／交換できるからである。
【００６６】
　エミッション運転モードで、周囲センサユニット１８ｂによって、工作機械３４ｂの騒
音エミッションおよび／またはダストエミッションを検出することができる。開ループ制
御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂが、インプットユニット８８ｂによってイ
ンプットされた、または通信ユニット２０ｂによって伝送された騒音エミッション限界値
を越えたことを検知すると、打撃装置８０ｂの打撃エネルギおよび／もしくは打撃回数な
らびに／または駆動ユニット１６ｂの回転数は減少可能である。これによって、開ループ
制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂは、周囲センサユニット１８ｂを介して
工作機械３４ｂによる少なくとも１つの周囲の影響を算出し、この工作機械３４ｂによる
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周囲の影響を、工作機械３４ｂの駆動ユニット１６ｂを少なくとも開ループ制御および／
または閉ループ制御するために考慮する。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニ
ット１２ｂが、インプットユニット８８ｂによってインプットされた、または通信ユニッ
ト２０ｂによって伝送されたダストエミッション限界値を越えたことを検知すると、工作
機械３４ｂに接続されたダスト吸引器が作動可能および／または追加的に高出力吸引モー
ドに切換え可能である。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂが工作
機械３４ｂの少ないダストエミッションを検知すると、工作機械３４ｂに接続されたダス
ト吸引器が、騒音エミッションを小さく維持するために、低出力モードに切換え可能であ
る。工作機械装置１０ｂの別の特徴に関連して、図１～図３の説明に記載した工作機械装
置１０ａが参照されてよい。
【００６７】
　図５は、少なくとも１つの工作機械装置１０ｃを備えた工作機械３４ｃを示す。工作機
械３４ｃは、持ち運び可能な工作機械として構成されている。この場合、工作機械３４ｃ
はコードレススクリュードライバとして構成されている。工作機械３４ｃは、少なくとも
１つの工作機械ハウジング４０ｃを有しており、この工作機械ハウジング４０ｃの前部領
域に、加工工具（ここには詳しく図示されていない）を収容するための工作機械３４ｃの
工具収容部２８ｃが配置されている。前部領域とは反対側で、工作機械３４ｃは、工作機
械３４ｃをガイドし、かつ力、特に押し付け力を作業員から工作機械３４ｃに伝達するた
めのメイングリップ４２ｃを有している。駆動トルクを生ぜしめるために、工作機械３４
ｃは駆動ユニット１６ｃを有している。工作機械３４ｃの被駆動ユニット５２ｃを介して
、駆動ユニット１６ｃの駆動トルクが、回転運動を生ぜしめるために工具収容部２８ｃに
伝達される。しかしながら、工作機械３４ｃが被駆動ユニット５２ｃとは分離して構成さ
れていて、駆動ユニット１６ｃが回転運動を生ぜしめるために工具収容部２８ｃに実質的
に直接作用することも考えられる。これによって、工具収容部２８ｃおよび加工工具の回
転駆動が、当業者にとって既に公知である方法および形式で生ぜしめられる。
【００６８】
　工作機械装置１０ｃは、図１～図３の説明に記載された工作機械装置１０ａと同様に、
少なくとも１つの加工工具センサユニット２４ｃと、少なくとも１つの周囲センサユニッ
ト１８ｃと、少なくとも１つの工作物センサユニット３０ｃと、少なくとも１つの工作機
械付属品センサユニット３２ｃと、少なくとも１つのインプットユニット８８ｃと、少な
くとも１つの通信ユニット２０ｃと、少なくとも１つの情報アウトプットユニット３６ｃ
とを有している。
【００６９】
　インプットユニット８８ｃによって、工作機械３４ｃの運転モードが調節可能である。
この場合、工作機械３４ｃは、少なくとも１つの練習開始運転モードと、学習モードと、
基準運転モードと、安全運転モードと、同期運転モードと、エミッション運転モードと、
快適運転モードおよび／または自動運転モードとを有している。この場合、快適運転モー
ドは、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｃによって工具交換機能を
開ループ制御可能および／または閉ループ制御可能である。この場合、開ループ制御およ
び／または閉ループ制御ユニット１２ｃは、少なくとも１つの運転モードで、工作機械３
４ｃの工具収容部２８ｃを少なくとも部分的に自動的に開放および／または閉鎖する。こ
のために、工作機械装置１０ｃは、加工工具センサユニット２４ｃによって検出された少
なくとも１つの加工工具特性値に少なくとも依存して、工作機械３４ｃの工具収容部２８
ｃを操作および／または係止するための少なくとも１つのアクチュエータユニット２６ｃ
を有している。この場合、アクチュエータユニット２６ｃによって、工具収容部２８ｃの
係止が解除可能である。これによって、工具収容部２８ｃ内に配置された加工工具４４ｃ
は取り出し可能である。加工工具センサユニット２４ｃが、加工工具４４ｃが工具収容部
２８ｃ内に挿入されたことを検出すると、アクチュエータユニット２６ｃが開ループ制御
および／または閉ループ制御ユニット１２ｃによって、工具収容部２８ｃを係止するため
に自動的に作動可能である。この場合、アクチュエータユニット２６ｃは、サーボモータ
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として、リニアモータとして、電磁クラッチとして、または当業者にとって有意義である
とみなされた別のアクチュエータユニットとして構成されていてよい。
【００７０】
　エミッション運転モードで、周囲センサユニット１８ｃによって、工作機械３４ｃの騒
音エミッションが検出可能である。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１
２ｃが、インプットユニット８８ｃによってインプットされた、または通信ユニット２０
ｃによって伝送された騒音エミッション限界値を越えたことを検知すると、工作機械３４
ｃのブレーキユニットの特性曲線が可変であり、かつ／または駆動ユニット１６ｃの回転
数が低下可能である。従って、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｃ
は、周囲センサユニット１８ｃを介して、工作機械３４ｃによる少なくとも１つの周囲の
影響を算出し、この工作機械３４ｃによる周囲の影響を、工作機械３４ｃの駆動ユニット
１６ｃを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために考慮する。工作
機械装置１０ｃの別の特徴に関連して、図１～図３の説明に記載された工作機械装置１０
ａが参照されてよい。
【００７１】
　図６は、少なくとも１つの工作機械装置１０ｄを備えた工作機械３４ｄを示す。工作機
械３４ｄは、持ち運び可能な工作機械として構成されている。この場合、工作機械３４ｄ
は引き回し鋸として構成されている。工作機械３４ｄは、工作機械ハウジング４０ｄを有
しており、この工作機械ハウジング４０ｄは、工作機械３４ｄの駆動ユニット１６ｄと工
作機械３４ｄの被駆動ユニット５２ｄとを有している。駆動ユニット１６ｄおよび被駆動
ユニット５２ｄは、工作機械３４ｄの工具収容部２８ｄ内に緊締された加工工具４４ｄを
振動駆動するために設けられている。この場合、加工工具４４ｄは、加工方向に対して概
ね垂直に振動駆動せしめられる。加工工具４４ｄは引き回し鋸として構成されている。し
かしながら、加工工具４４ｄは、当業者により有意義とみなされた別の加工工具として構
成されることも考えられる。この場合、加工工具４４ｄの振動駆動は、当業者により既に
公知の方法および形式で行われる。
【００７２】
　工作機械装置１０ｄは、図１～図３の説明に記載された工作機械装置１０ａと同様に、
少なくとも１つの加工工具センサユニット２４ｄと、少なくとも１つの周囲センサユニッ
ト１８ｄと、少なくとも１つの工作物センサユニット３０ｄと、少なくとも１つの工作機
械付属品センサユニット３２ｄと、少なくとも１つのインプットユニット８８ｄと、少な
くとも１つの通信ユニット２０ｄと、少なくとも１つの情報アウトプットユニット３６ｄ
とを有している。
【００７３】
　インプットユニット８８ｃによって、工作機械３４ｃの１つの運転モードが調節可能で
ある。この場合、工作機械３４ｃは、少なくとも１つの練習開始モードと、学習運転モー
ドと、基準運転モードと、安全運転モードと、同期運転モードと、エミッション運転モー
ドと、快適運転モードおよび／または自動運転モードとを有している。この場合、快適運
転モードで、加工工具４４ｄは、工作機械３４ｄのスイッチオフ後に、収納位置に停止可
能であり、この収納位置で、この加工工具４４ｄは工作機械３４ｄの工作機械ハウジング
４０ｄおよび／またはベースプレート９０ｄから最小の突き出し寸法を有している。この
ために、加工工具センサユニット２４ｄによって、工作機械ハウジング４０ｄおよび／ま
たはベースプレート９０ｄに対して相対的な加工工具４４ｄの位置が検出可能である。加
工工具４４ｄの検出された位置を用いて、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニ
ット１２ｄは駆動ユニット１６ｄを、加工工具４４ｄが収納位置で停止するように、開ル
ープ制御および／または閉ループ制御する。これによって、好適な形式で、工作機械３４
ｄのスペースを節約した収納が可能である。
【００７４】
　さらに、快適運転モードで、工具交換機能が手動でおよび／または自動的に作動可能で
ある。この場合、加工工具４４ｄは快適運転モードで、工作機械３４ｄのスイッチオフ後
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に工具交換位置に停止可能であり、この工具交換位置で、加工工具４４ｄは、工作機械ハ
ウジング４０ｄおよび／またはベースプレート９０ｄから最大の突き出し寸法を有してい
る。このために、加工工具センサユニット２４ｄによって、工作機械ハウジング４０ｄお
よび／またはベースプレート９０ｄに対して相対的な加工工具４４ｄの位置が検出可能で
ある。加工工具４４ｄの検出された位置を用いて、開ループ制御および／または閉ループ
制御ユニット１２ｄは、駆動ユニット１６ｄを次のように、つまり、加工工具４４ｄが工
具交換位置で停止されるように、開ループ制御および／または閉ループ制御する。工具交
換機能は作業員によって手動で作動可能であり、および／または周囲センサユニット１８
ｄは、室内での工作機械３４ｄの配向を検出し、工作機械ハウジング４０ｄの、工具収容
部２８ｄとは反対側の表面との接触を検出する。これによって好適な形式で、快適な工具
交換を実施することができる。
【００７５】
　エミッション運転モードで、工作物センサユニット３０ｄによって、加工中の工作物の
振動が検出可能である。これによって好適には、工作物の騒音エミッションが好適な形式
で検知され得る。開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｄは、工作物の
検出された振動を評価して、工作機械３４ｄの対向振動ユニット（ここでは詳しく示され
ていない）を作動し、かつ／または工作物の振動に影響を及ぼすためにストローク周波数
および／または往復ストロークを変える。
【００７６】
　エミッション運転モードではさらに、周囲センサユニット１８ｄによって、工作機械３
４ｄの騒音エミッションおよび／またはダストエミッションが検出可能である。開ループ
制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｄが、インプットユニット８８ｄによって
インプットされた、または通信ユニット２０ｄによって伝送された騒音エミッション限界
値を越えたことを検知すると、ストローク周波数、往復ストロークおよび／または回転数
が減少可能である。これによって、開ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１
２ｄは、周囲センサユニット１８ｄを介して工作機械３４ｄによる少なくとも１つの周囲
の影響を算出し、この工作機械３４ｄによる周囲の影響を、工作機械３４ｄの駆動ユニッ
ト１６ｄを少なくとも開ループ制御および／または閉ループ制御するために考慮する。開
ループ制御および／または閉ループ制御ユニット１２ｂが、インプットユニット８８ｄに
よってインプットされた、または通信ユニット２０ｄによって伝送されたダストエミッシ
ョン限界値を越えたことを検知すると、工作機械３４ｄに接続されたダスト吸引器が作動
可能および／または追加的に高出力吸引モードに切換え可能である。開ループ制御および
／または閉ループ制御ユニット１２ｄが工作機械３４ｄの少ないダストエミッションを検
知すると、工作機械３４ｄに接続されたダスト吸引器が、騒音エミッションを小さく維持
するために、低出力モードに切換え可能である。工作機械装置１０ｄの別の特徴に関連し
て、図１～図３の説明に記載した工作機械装置１０ａが参照されてよい。
【符号の説明】
【００７７】
　１０ａ，１０ａ′，１０ｂ，１０ｃ，１０ｄ　工作機械装置
　１２ａ，１２ａ′，１２ｂ，１２ｃ，１２ｄ　開ループ制御および／または閉ループ制
御ユニット
　１４ａ，１４ａ′，１４ｂ，１４ｃ，１４ｄ　駆動ユニット用センサユニット
　１６ａ，１６ａ′，１６ｂ，１６ｃ，１６ｄ　駆動ユニット
　１８ａ，１８ａ′１８ｂ，１８ｃ，１８ｄ　周囲センサユニット
　２０ａ，２０ａ′，２０ｂ，２０ｃ，２０ｄ　通信ユニット
　２２ａ，２２ａ′，２２ｂ、２２ｃ、２２ｄ　外部ユニット
　２４ａ，２４ａ′，２４ｂ，２４ｃ，２４ｄ　加工工具センサユニット
　２６ａ，２６ａ′，２６ｂ，２６ｃ　アクチュエータユニット
　２８ａ，２８ａ′，２８ｂ，２８ｃ，２８ｄ　工具収容部
　３０ａ，３０ａ′，３０ｂ，３０ｃ，３０ｄ　工作物センサユニット
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　３２ａ，３２ａ′，３２ｂ，３２ｃ，３２ｄ　工作機械付属品センサユニット
　３４ａ，３４ｂ，３４ｃ，３４ｄ　工作機械
　３６ａ，３６ａ′，３６ｂ，３６ｃ，３６ｄ　情報アウトプットユニット
　３８ａ　工作機械付属品ユニット
　４０ａ，４０ｂ，４０ｃ，４０ｄ　工作機械ハウジング
　４２ａ，４２ｂ，４２ｃ　メイングリップ
　４４ａ，４４ｂ，４４ｃ，４４ｄ　加工工具
　４６ａ　主延在方向
　５０ａ　伝動装置ハウジング
　５２ａ，５２ｂ，５２ｃ，５２ｄ　被駆動ユニット
　５４ａ　工作機械付属品ユニット
　５６ａ　慣性センサ
　５８ａ　トルクセンサ
　６０ａ　電流センサ
　６２ａ　加工工具固定ユニット
　６４ａ　固定センサ素子
　６６ａ　振動励起素子
　６８ａ　エミッションセンサ素子
　７０ａ，７２ａ，７６ａ　加工工具センサ素子
　７４ａ　工作物センサ素子
　７８ａ′　前処理ユニット
　８０ｂ　打撃装置
　８４ａ　位置センサ
　８６ａ　現在位置特定センサ、ＧＰＳセンサ
　８８ａ，８８ｂ，８８ｃ，８８ｄ　インプットユニット
　９０ｄ　ベースプレート
　９２ａ，９２ｂ，９２ｃ，９２ｄ　作業範囲照明ユニット



(29) JP 2017-509493 A 2017.4.6

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】



(30) JP 2017-509493 A 2017.4.6

【図５】 【図６】



(31) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40

【国際調査報告】



(32) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40



(33) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40



(34) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40



(35) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40



(36) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

40



(37) JP 2017-509493 A 2017.4.6

10

20

30

フロントページの続き

(81)指定国　　　　  AP(BW,GH,GM,KE,LR,LS,MW,MZ,NA,RW,SD,SL,ST,SZ,TZ,UG,ZM,ZW),EA(AM,AZ,BY,KG,KZ,RU,T
J,TM),EP(AL,AT,BE,BG,CH,CY,CZ,DE,DK,EE,ES,FI,FR,GB,GR,HR,HU,IE,IS,IT,LT,LU,LV,MC,MK,MT,NL,NO,PL,PT,R
O,RS,SE,SI,SK,SM,TR),OA(BF,BJ,CF,CG,CI,CM,GA,GN,GQ,GW,KM,ML,MR,NE,SN,TD,TG),AE,AG,AL,AM,AO,AT,AU,AZ,
BA,BB,BG,BH,BN,BR,BW,BY,BZ,CA,CH,CL,CN,CO,CR,CU,CZ,DE,DK,DM,DO,DZ,EC,EE,EG,ES,FI,GB,GD,GE,GH,GM,GT,H
N,HR,HU,ID,IL,IN,IR,IS,JP,KE,KG,KN,KP,KR,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LU,LY,MA,MD,ME,MG,MK,MN,MW,MX,MY,MZ,NA,NG
,NI,NO,NZ,OM,PA,PE,PG,PH,PL,PT,QA,RO,RS,RU,RW,SA,SC,SD,SE,SG,SK,SL,SM,ST,SV,SY,TH,TJ,TM,TN,TR,TT,TZ,
UA,UG,US

（特許庁注：以下のものは登録商標）
１．ブルートゥース
２．イーサネット
３．ＺＩＧＢＥＥ

(72)発明者  バルト，ダニエル
            ドイツ連邦共和国　７０７７１　ラインフェルデン―エヒターディンゲン　シュテックヴィーゼン
            シュトラーセ　４
(72)発明者  シャドー，ヨアヒム
            ドイツ連邦共和国　７０５６３　シュトゥットガルト　エスターフェルトシュトラーセ　３４
(72)発明者  マウテ，ヨルグ
            ドイツ連邦共和国　７１０６９　ジンデルフィンゲン　アレマネンシュトラーセ　９
(72)発明者  シュトック，ヨルン
            ドイツ連邦共和国　７２６５８　ベンプフリンゲン　ヴァイアーシュトラーセ　７
(72)発明者  エゼンヴァイン，フロリアン
            ドイツ連邦共和国　７０７７１　ラインフェルデン―エヒターディンゲン　シュールシュトラーセ
            　４１／１
(72)発明者  ルッツ，マンフレート
            ドイツ連邦共和国　７０７９４　フィルダーシュタット　ザントピュールシュトラーセ　１８
Ｆターム(参考) 3C029 EE01  FF03 
　　　　 　　  3C269 AB07  MN16  MN26  MN50  QB03  QD01  QD02 


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings
	search-report
	overflow

