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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Handgriff fir ein Ar-
beitsgerat mit einem Antriebsmotor und ein im Handgriff
angeordnetes Betatigungsglied zur Steuerung der Dreh-
zahl des Antriebsmotors nach dem Oberbegriff des An-
spruchs 1.

[0002] Arbeitsgerate miteinem Antriebsmotor wie Mo-
torkettensagen, Freischneider, Blasgerate oder derglei-
chen tragbare Arbeitsgerate sind aus den Druckschriften
WO 2013/122267 A1 und WO 2012/126173 A1 bekannt.
Zur Steuerung der Drehzahl des Antriebsmotors ist im
Handgriff ein Betatigungsglied angeordnet, welches eine
Druckflache zur Auflage der Finger einer Benutzerhand
aufweist. In einer Ausgangslage bei stillstehendem An-
triebsmotor liegt das Betatigungsglied mit seiner Druck-
flache oberhalb der Griffflache des Handgriffs; das Be-
tatigungsglied steht aus der Griffflache des Handgriffs
vor. Greift der Benutzer den Handgriff, liegen mehrere
Finger auf der Druckflache des Betatigungsgliedes auf
und verstellen dieses in eine Betriebsstellung fir einen
Dauerbetrieb des drehenden Antriebsmotors. Diese Be-
triebstellung fir einen Dauerbetrieb ist meist eine regel-
mafige, maximale Betriebsstellung. In dieser Betriebs-
stellung ist das Betatigungsglied in den Handgriff einge-
taucht, derart, dass die Druckflache des Betatigungsglie-
des auf einer Hohe mit der Griffflache des Handgriffs
liegt.

[0003] Beim Arbeiten mit derartigen Arbeitsgeraten
kénnen am Werkzeug erhdhte Lasten auftreten, die zu
einem Verklemmen des Arbeitswerkzeugs fuhren kon-
nen. Bei Blasgeraten besteht haufig der Wunsch, den
Blasstrom kurzzeitig zu erhhen, um schlecht zu I6sende
Gegenstande wie feuchte Blatter, feuchtes Papier oder
dergleichen von einem Untergrund abzulésen.

[0004] Die WO 2013/122267 A1 schlagt vor, einen Re-
gelkreis vorzusehen, Uber den aus einer niedrigen Ak-
kuspannung eine erhdhte Betriebsspannung fir einen
elektrischen Antriebsmotor generiert wird. Uber ein
Wahiglied ist die H6he der Betriebsspannung und damit
die Drehzahl des Antriebsmotors durch das Wahlglied
einstellbar. Eine Einstellung andert allerdings nur die
Leistungsabgabe in der vorgegebenen Betriebsstellung
des Betatigungsgliedes. Wird im Betrieb eine erhéhte
Leistungsabgabe gewtlinscht, muss der Benutzer das
Wahiglied verstellen; ist die erhéhte Leistungsabgabe
nicht langer erforderlich, muss der Benutzer das Wahl-
glied zurtickdrehen. Dies ist umstandlich und bedingt je-
weils ein erneutes Einstellen der gewiinschten Leistung.
[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Handgriff mit einem darin angeordneten Betati-
gungsglied derart auszubilden, dass der Benutzerin ein-
facher Weise eine maximale Betriebsstellung des Beta-
tigungsgliedes fur den Dauerbetrieb wahlen und halten
kann und dariber hinaus eine wahlbare weitere Betati-
gungsstellung fiir eine erhdhte Leistungsabgabe einstel-
len kann.

[0006] Die Aufgabe wird erfindungsgemal nach den
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Merkmalen des Anspruchs 1 geldst.

[0007] Im Bereich des Betatigungsgliedes ist in der
Griffflache des Handgriffs eine Vertiefung ausgebildet,
die sich in Langsrichtung des Handgriffs erstreckt. Die
Vertiefung Uberlappt die Druckflache des Betatigungs-
gliedes zumindest teilweise derart, dass das Betati-
gungsglied in eine Booststellung durch einen Finger der
Benutzerhand uber die Vertiefung in den Handgriff zu
verlagern ist, wobei in dieser Booststellung die Druckfla-
che des Betatigungsgliedes innerhalb der Griffflache des
Handgriffes liegt.

[0008] Durch diese konstruktive Gestaltung kann der
Benutzer in einfacher Weise durch Ubliches Umgreifen
der Griffflache des Handgriffs und Auflage seiner Finger
auf die Druckflache des Betatigungsgliedes eine maxi-
male Betriebsstellung des Betatigungsgliedes fir den
Dauerbetrieb wahlen und halten. Will der Benutzer eine
erhohte Leistung abrufen, kann er mit mindestens einem
Finger in die Vertiefung eingreifen und das Betatigungs-
glied Uber die maximale Betriebsstellung fiir den Dauer-
betrieb hinaus in den Handgriff verschwenken. In dieser
sogenannten Booststellung liegt die Druckflache des Be-
tatigungsgliedes innerhalb der Griffflache des Hand-
griffs; in dieser Stellung kann - z. B. Uber einen Zusatz-
schalter gesteuert - eine erhdhte Leistung des Elektro-
motors abgerufen werden. ZweckmaRig hat sich eine
Leistungserhdhung von ca. 10% bis 30% Uber die Leis-
tung in der maximalen Betriebsstellung fiir den Dauer-
betrieb als vorteilhaft gezeigt.

[0009] Das Betatigungsglied kann auch mit einem Po-
tentiometer gekoppelt sein, dessen Ausgangssignal ei-
ner Steuerung zur Zumessung der elektrischen Energie
zugefihrt ist. Sind etwa 80% bis 90% des mdglichen
Stellweges des Potentiometers durchlaufen, wird die
Steuerung entsprechend der Booststellung des Betati-
gungsgliedes eine Leistungserhéhung von ca. 10% bis
30% Uber der Leistung in der regelmaligen maximalen
Betriebsstellung fir den Dauerbetrieb zumessen.
[0010] Vorteilhaft weist die Vertiefung eine sich in
Langsrichtung des Handgriffs erstreckende Lange auf,
diekleinerist als die sich in gleicher Richtung erstrecken-
de Druckflache des Betatigungsgliedes. Dabei kann die
Vertiefung derartangeordnet sein, dass sie innerhalb der
sich in Langsrichtung des Handgriffs erstreckenden Lan-
ge des Betéatigungsgliedes liegt, d. h., dass in Seitenan-
sicht auf den Handgriff die Vertiefung im Bereich der
Druckflache beginnt und endet.

[0011] Die Druckflaiche des Betatigungsgliedes ist
durch sich in Langsrichtung des Handgriffs erstreckende
Seitenflachen begrenzt, wobei die Vertiefung in der Griff-
flache des Handgriffs auf beiden Seiten des Betatigungs-
gliedes ausgebildet ist.

[0012] Die Vertiefung ist konstruktiv in Langsrichtung
des Handgriffs mit einer Lange ausgefiihrt, die der Dicke
eines genormten Fingers einergenormten Benutzerhand
entspricht. Vorteilhaft hat die Vertiefung eine Lange von
10 mm bis 50 mm, insbesondere eine Lange von 15 mm
bis 30 mm.
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[0013] Das Betatigungsglied ist gegen die Kraft einer
Feder zu verstellen. Um das Betatigungsglied aus der
maximalen Betriebsstellung fir den Dauerbetrieb in eine
Booststellung zu verstellen, ist eine erhéhte Federkraft
zu Uberwinden. Dadurch erfahrt der Benutzer haptisch,
dass er einen erhdhten Betatigungswiderstand zu tber-
winden hat, bevor er das Betatigungsglied in die Boost-
stellung verschwenken kann. Dadurch ist gewahrleistet,
dass die Booststellung nicht unabsichtlich betéatigt wird.
[0014] Die die erhéhte Federkraft bereitstellende Fe-
der bildet zugleich einen federnden Zwischenanschlag,
der die maximale Betriebsstellung fir den Dauerbetrieb
bestimmt.

[0015] Der Booststellung ist ein den Verstellweg des
Betatigungsgliedes begrenzender Boostanschlag zuge-
ordnet, wodurch der Verschwenkweg des Betatigungs-
gliedes konstruktiv begrenzt ist.

[0016] Das Betatigungsglied ist vorteilhaft ein
Schwenkhebel, kann aber auch ein in einer Kulisse ver-
schiebbarer translatorisch bewegter Hebel oder derglei-
chen sein.

[0017] Es zeigen:

Fig. 1  eine Seitenansicht eines Arbeitsgerates mit ei-
nem Antriebsmotor am Beispiel eines Blasge-
rates,

Fig. 2 einevergréBerte Darstellung des Handgriffs mit
einem Betéatigungsglied geman Einzelheit Il in
Fig. 1,

Fig. 3  eine Darstellung des gedriickten Betatigungs-
gliedes im Handgriff in einer maximalen, regel-
mafigen Betriebsstellung fiir einen Dauerbe-
trieb,

Fig. 4  einen Schnitt ldngs des Handgriffs in der maxi-
malen, regelmafigen Betriebsstellung geman
Fig. 3,

Fig. 5 eine Darstellung des Handgriffs gemaR Fig. 3
mit in Booststellung liegendem Betatigungs-
glied,

Fig. 6 ein Diagramm zur Drehzahl des Antriebsmo-
tors und der Bedienkraft des Betatigungsglie-
des in Abhangigkeit der Schaltstellung.

[0018] Das in Fig. 1 dargestellte Arbeitsgerat 1 ist ein
Blasgerat mit einem Antriebsmotor 2, der strichliert an-
gedeutet ist. Das Arbeitsgerat 1 weist einen oberen
Handgriff 3 auf, der an seinem hinteren Ende 4 und an
seinem vorderen Ende 5 auf der Oberseite des Gehau-
ses 6 des Arbeitsgerates 1 festgelegt ist. Ein vom An-
triebsmotor 2 angetriebenes Geblaserad saugt in Pfeil-
richtung 7 Luft durch ein Schutzgitter an und blast diese
an der Mindung 8 des Blasrohrs 9 aus. Das Arbeitsgerat
1, im Ausfihrungsbeispiel das Blasgerat, ist ein elek-
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trisch betriebenes Arbeitsgerat 1, weist also einen elek-
trischen Antriebsmotor 2 auf. In das Gehé&use 6 kann ein
Akkupack eingeschoben sein, der den elektrischen An-
triebsmotor 2 mit Energie versorgt. Der Akkupack kann
auch am Girtel eines Benutzers getragen oder als ri-
ckengetragener Akkupack vorgesehen sein, wobei dann
ein Anschlusskabel vom Akkupack zum Arbeitsgerat
fuhrt.

[0019] Zur Steuerung der Drehzahl des elektrischen
Antriebsmotors 2 ist ein Betatigungsglied 10 als Schalt-
hebelim Handgriff 3 gelagert. Im gezeigten Ausflihrungs-
beispiel liegt das Betatigungsglied 10 nahe demvorderen
Ende 5 und ist - im Ausfiihrungsbeispiel - als Schwenk-
hebel im Handgriff 3 gelagert (Fig. 4). Das Betatigungs-
glied 10 kann auch in anderer Weise im Handgriff ange-
ordnetsein, z. B. Gber eine Kulissenfliihrung verschiebbar
sein.

[0020] Das Betatigungsglied 10 kann zweckmaRig mit
einem nicht ndher dargestellten Potentiometer gekoppelt
sein, dessen Ausgangssignal einer Steuerung zur Zu-
messung der elektrischen Energie zum Antriebsmotor 2
zugefihrt ist. Die Verstellung des Potentiometers durch
das Betatigungsglied erfolgt gegen die Kraft einer Feder.
Die Feder wirkt derart, dass das Betatigungsglied in sei-
ne Ausgangslage zurlickgestellt wird.

[0021] Im Bereich des vorderen Endes 5 des Hand-
griffs 3 ist ferner ein Wahlschalter 11 zum elektrischen
Einstellen von Geblasestufen gelagert. In jeder gewahl-
ten Geblasestufe wird Giber den Verschwenkweg des Be-
tatigungsgliedes 10 eine Drehzahlerh6hung miteiner an-
deren Steigung umgesetzt.

[0022] Das in den Fig. 2 bis 5 vergréRert dargestellte
Betatigungsglied 10 weist eine Druckflache 12 auf, auf
der die Finger 13 einer nicht ndher dargestellten Benut-
zerhand zuliegen kommen. Inden Fig. 2 bis 5 sind jeweils
der Zeigefinger 13a, der Mittelfinger 13b, der Ringfinger
13c und der kleine Finger 13d als Kreise unterschiedli-
chen Durchmessers angedeutet. Die Druckflache 12
wird, wie insbesondere Fig. 3 zeigt, im Wesentlichen von
dem Zeigefinger 13a und dem Mittelfinger 13b betatigt.
Die Benutzerhand umgreift dabei das Griffgehause 14
des Handgriffs 3, dessen Oberseite eine Hillkurve 15
bildet. Diese Hillkurve 15 bildet zugleich die Griffflache
16, wobei im Rahmen der Erfindung insbesondere die
dem Gehduse 6 zugewandt liegende Abschnitt der Griff-
flache 16 des Handgriffs von Bedeutung ist.

[0023] Das als Schalthebel ausgebildete Betatigungs-
glied 10 liegt innerhalb eines durch den Handgriff 3, seine
Enden 4 und 5 und das Gehéause 6 des Arbeitsgerates
1 gebildeten Rahmens. Das Betatigungsglied 10 er-
streckt sich in Langsrichtung des Handgriffs 3, wobei der
Handgriff 3 in Richtung der Langsmittelachse 17 des Ar-
beitsgerates 1 ausgerichtet liegt. Das als Schalthebel
ausgebildete Betatigungsglied 10 ist insbesondere in
Fig. 4 in Seitenansicht dargestellt.

[0024] Das Betatigungsglied 10 liegtunbetatigtin einer
Ausgangslage 20, wie siein Fig. 2 dargestelltist. In dieser
Ausgangslage 20 ist die Drehzahl eines elektrischen An-
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triebsmotors 2 "null"; der Antriebsmotor 2 steht still. In
dieser Ausgangslage 20 liegt die Druckflache 12 des Be-
tatigungsgliedes 10 auBerhalb der Hillkurve 15; die
Druckflache 12 steht tber die Griffflache 16 vor.

[0025] In einer regelmaRigen Betriebsstellung 21 des
Betatigungsgliedes 10 fiir einen Dauerbetrieb des An-
triebsmotors 2 ist das Betatigungsglied 10 Uber die
Druckflache 12 von den Fingern 13a und 13b der Beta-
tigungshand eines Benutzers in das Griffgehause 14 des
Handgriffs 3 verlagert, wie Fig. 3 zeigt. Das Betatigungs-
glied 10 ist derart durch eine Aufnahmedffnung 18 (Fig.
4) des Handgriffs 3 eingetaucht, dass die Druckflache 12
des Betatigungsgliedes 10 auf einer Hohe H mit der Griff-
flache 16 des Handgriffs 3 liegt (Fig. 3). In dieser durch
die Finger 13 einer Benutzerhand betétigten Betriebs-
stellung wird die Druckflache 12 im Wesentlichen von
dem Zeigefinger 13a und dem Mittelfinger 13b kraftbe-
aufschlagt.

[0026] Die maximale Lage derregelméaBigen Betriebs-
stellung 21 fir den Dauerbetrieb des Antriebsmotors 2
ist in Fig. 4 in einer Schnittdarstellung wiedergegeben.
Das Betatigungsglied 10 ist um eine Schwenkachse 19
verschwenkbar im Bereich des vorderen Endes 5 des
Handgriffs 3 gelagert; eine am verschwenkbaren Betati-
gungsglied 10 angreifende Ruckstellfeder, die nicht na-
her dargestellt ist, tibt eine Rickstellkraft auf das Beta-
tigungsglied 10 aus, um es in Drehrichtung 24 in seine
Ausgangsstellung 20 zuriickzustellen. In Fig. 6 ist der
Verlauf der Bedienkraft des Betatigungshebels als Kraft-
kurve 40 wiedergegeben. Das Betatigungsglied 10 ist
somit gegen die Kraft einer Ruickstellfeder zu verstellen.
[0027] Eine am freien Ende 22 des Betatigungsgliedes
10 angeordnete Feder 23, im Ausflhrungsbeispiel eine
Blattfeder, hat an ihrem freien Ende 25 eine ausgebildete
Stufe 26. An der Stufe 26 liegt ein Nocken 27 des Beta-
tigungsgliedes 10 dann an, wenn das Betatigungsglied
10 entgegen der Drehrichtung 24 in seine maximale, re-
gelmaRige Betriebsstellung 21 fiir den Dauerbetrieb ver-
schwenkt ist. Dieses Auflaufen des Nockens 27 auf die
Stufe 26 der Feder 23 ist in der Kraftkurve 40 als Kraft-
peak 41 dargestellt. Lauft der Nocken 27 an die Stufe 26
an, splrt der Benutzer die erhdhte Betatigungskraft
(Kraftpeak 41) und kann so feststellen, dass er die re-
gelmaRige, maximale Betriebsstellung 21 des Betati-
gungsgliedes 10 fur den Dauerbetrieb erreicht hat.
[0028] Diese maximale, regelmaRige Betriebsstellung
21 ist elektrisch derart ausgelegt, dass eine mdglichst
lange Betriebszeit des Arbeitsgerates 1 mit einem ange-
schlossenen Akkupack erzielt wird. Dabei ist die Ausle-
gung so getroffen, dass eine ausreichend hohe Leistung
bereitgestellt ist, die flr regelmaRige Arbeiten erforder-
lich ist. Fir eine Maximalleistung des Arbeitsgerates 1
ist dem Betéatigungsglied eine Booststellung 33 zugeord-
net, wie nachstehend naher ausgefihrt ist.

[0029] Wie den Fig. 2, 3 und 5 zu entnehmen, ist im
Bereich des Betatigungsgliedes 10 in der Griffflache 16
des Handgriffs 3 eine Vertiefung 30 ausgebildet, die sich
in Langsrichtung 28 des Handgriffs 3 erstreckt. Zweck-
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mahig liegt auf beiden Langsseiten 29 des Betatigungs-
gliedes 10 eine Vertiefung 30 in der Griffflache 16 des
Handgriffs 3, so dass sich die Vertiefung quer zur Langs-
richtung 28 des Handgriffs 3 erstreckt.

[0030] Grundsatzlichistes ausreichend, wenndie Ver-
tiefung 30 die Druckflache 12 des Betatigungsgliedes 10
zumindest teilweise Uberlappt, derart, dass das Betati-
gungsglied 10 in einer Booststellung 33 durch z. B. einen
Finger 13a der Benutzerhand tber die Vertiefung 30 wei-
ter in den Handgriff 3 verlagert werden kann. Das Beta-
tigungsglied 10 kann somit Uiber die maximale Betriebs-
stellung fir den Dauerbetrieb hinaus in die Booststellung
33 verschwenkt werden, in der die Druckflache 12 des
Betatigungsgliedes 10 innerhalb der Hullkurve 15 des
Handgriffes 3 liegt, also innerhalb der Griffflache 16 des
Handgriffes 3. Dies ist in Fig. 5 dargestellt. Der Benutzer
kann durch Eingriff z. B. des Zeigefingers 13a in die Ver-
tiefung 30 das Betatigungsglied 10 in die Booststellung
33 verschwenken;in dieser Booststellung 33 istdie Dreh-
zahl des Antriebsmotors 2 signifikant erhdht, z. B. um bis
zu 30% gegeniber der Drehzahl in der maximalen, re-
gelmaRigen Betriebsstellung 21 fiir den Dauerbetrieb
(Fig. 3) erhoht. Die entsprechende Drehzahlkurve 50 ist
in Fig. 6 dargestellt.

[0031] Im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel hat die Ver-
tiefung 30 eine in Langsrichtung 28 des Handgriffes 3
gemessene Lange L (Fig. 2), die kleiner ist als die sich
in gleicher Richtung erstreckende Lange D der Druckfla-
che 12 des Betatigungsgliedes 10. Die Anordnung in
Langsrichtung 28 des Handgriffes 3 ist ferner so vorge-
sehen, dass die Vertiefung 30 innerhalb der sich in
Langsrichtung 28 des Handgriffs 3 erstreckenden Lange
D der Druckflache 12 des Betatigungsgliedes 10 liegt.
Dabei istdie Anordnung so getroffen, dass die Vertiefung
30 in der Griffflache 16 des Handgriffs 3 auf beiden Sei-
tenflachen 29 des Betatigungsgliedes 10 ausgebildet ist,
wobei die beiden sich parallel zur Langsrichtung 28 des
Handgriffs erstreckenden Seitenflaichen 29 des Betati-
gungsgliedes 10 die Druckflache 12 seitlich begrenzen.
[0032] Diein Langsrichtung 28 sich erstreckende Lan-
ge L der Vertiefung 30 entspricht zumindest der Dicke
eines Fingers 13 einer typischen Benutzerhand. Kon-
struktiv ist vorgesehen, dass die Vertiefung eine Lange
L von 10 mm bis 50 mm hat, derart, dass eine grof3e
Anzahl von Benutzern mit der Benutzerhand bzw. einem
oder zwei Fingern 13 der Benutzerhand das Betatigungs-
glied 10 Uber die Vertiefung 30 in die Booststellung 33
verlagern kdnnen. Die Lédnge L kann so vorgesehen sein,
dass nurein Finger -z. B. der Zeigefinger 13a - die Boost-
stellung 33 des Betatigungsgliedes 10 auslésen kann,
wozu eine Lange von 15 mm bis 30 mm vorteilhaft ist.
Es kann zweckmaRig sein, die Lange bis zu 50 mm aus-
zudehnen, damit zwei Finger des Benutzers gleichzeitig
in die Vertiefung 30 eintauchen kénnen, um das Betati-
gungsglied 10 in die Booststellung 33 zu verstellen.
[0033] Der Ubergang von der maximalen Betriebsstel-
lung 21 fiir den Dauerbetrieb gemaf den Fig. 3 und 4 in
die Booststellung 33 gemaR Fig. 5 kann nur unter Uber-
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windung einer erhéhten Federkraft erreicht werden. Fig.
6 gibt dieses deutlich wieder. Erst nach Uberwinden des
Kraftpeaks steigt die Drehzahl um bis zu 30% an.
[0034] Um eine definierte Endlage des Betatigungs-
gliedes 10 in der Booststellung 33 zu erreichen, ist vor-
gesehen, innerhalb des Griffgehduses 14 einen Boost-
anschlag 31 vorzusehen, der das Ende des Verstellwe-
ges des Betéatigungsgliedes 10 festlegt.

Patentanspriiche

1. Handgriff fir ein Arbeitsgerat (1) mit einem Antriebs-
motor (2),

-miteinem Griffgehduse (14), dessen Oberseite
eine Griffflache (16) des Handgriffs (3) bildet,

- und mit einem im Handgriff (3) angeordneten
Betatigungsglied (10) zur Steuerung der Dreh-
zahl des Antriebsmotors (2),

- wobei das Betéatigungsglied (10) eine Druck-
flache (12) zur Betatigung durch die Finger (13)
einer Benutzerhand aufweist,

- und in einer Ausgangslage (20) das Betati-
gungsglied (10) mit seiner Druckflache (12) iber
die Griffflache (16) des Handgriffs (3) vorsteht,
- und das Betéatigungsglied (10) in einer Be-
triebsstellung (21) fir einen Dauerbetrieb des
Antriebsmotors (2) in die Griffflache (16) des
Handgriffes (3) derart eingetaucht ist, dass die
Druckflache (12) des Betatigungsgliedes (10)
auf einer H6he mit der Griffflache (16) des Hand-
griffes (3) liegt,

- dadurch gekennzeichnet,

- dass im Bereich des Betatigungsgliedes (10)
in dem Griffgehduse (14) des Handgriffes (3)
eine sich in Langsrichtung (28) des Handgriffs
(3) in der Griffflache (16) erstreckende Vertie-
fung (30) ausgebildet ist,

- dass die Vertiefung (30) und die Druckflache
(12) des Betatigungsgliedes (10) sich zumindest
teilweise Uberlappen, derart, dass das Betati-
gungsglied (10) uber die Betriebsstellung flr
den Dauerbetrieb hinaus in einer Booststellung
(33) in die Vertiefung (30) in den Handgriff (3)
verlagert ist,

-wobeiin der Booststellung (33) die Druckflache
(12) des Betatigungsgliedes (10) innerhalb der
Griffflache (16) des Handgriffes (3) liegt.

2. Handgriff nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vertiefung (30)
eine sich in Langsrichtung (28) des Handgriffs (3)
erstreckende Lange (L) hat, die kleiner ist als die
sich in gleicher Richtung erstreckende Druckflache
(12) des Betatigungsgliedes (10).

3. Handgriff nach Anspruch 2,
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10.

1.

dadurch gekennzeichnet, dass die Vertiefung (30)
innerhalb der sich in Langsrichtung (28) des Hand-
griffs (3) erstreckenden Lange (D) der Druckflache
(12) des Betatigungsgliedes (10) liegt.

Handgriff nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass die Druckflache
(12) des Betatigungsgliedes (10) durch in Langsrich-
tung (28) des Handgriffes (3) sich erstreckende Sei-
tenflaichen (29) des Betatigungsgliedes (10) be-
grenzt ist und die Vertiefung (30) in der Griffflache
(16) des Handgriffes (3) auf beiden Seitenflachen
(29) des Betatigungsgliedes (10) ausgebildet ist.

Handgriff nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vertiefung (30)
eine Lange (L) von 10 mm bis 50 mm hat.

Handgriff nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vertiefung (30)
eine Lange (L) von 15 mm bis 30 mm hat.

Handgriff nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass das Betatigungs-
glied (10) gegen die Kraft einer Feder zu verstellen
ist.

Handgriff nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet, dass zur Verstellung
des Betatigungsgliedes (10) aus der Betriebsstel-
lung (21) fir den Dauerbetrieb in die Booststellung
(33) eine erhdhte Federkraft zu Uberwinden ist.

Handgriff nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet, dass eine Feder (23) ei-
nen federnden Zwischenanschlag bildet, der die Be-
triebsstellung (21) fir den Dauerbetrieb bestimmt.

Handgriff nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass der Booststellung
(33) ein den Verstellweg des Betatigungsgliedes
(10) begrenzender Boostanschlag (31) zugeordnet
ist.

Handgriff nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass das Betatigungs-
glied (10) ein Schwenkhebel ist.

Claims

1.

Handle for aworking implement (1) with a drive motor

(),

- comprising a handle housing (14), the top side
of which forms a gripping surface (16) of the han-
dle (3),

- and comprising an actuating element (10) lo-
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cated in the handle (3) for controlling the speed
of the drive motor (2),

- wherein the actuating element (10) has a pres-
sure surface (12) for operation by the fingers
(13) of a user hand,

- and wherein the actuating element (10)
projects with its pressure surface (12) beyond
the gripping surface (16) of the handle (3) in a
starting position (20),

- and wherein the actuating element (10) is im-
mersed into the gripping surface (16) of the han-
dle (3) in an operating position (21) for a contin-
uous operation of the drive motor (2) in such a
way that the pressure surface (12) of the actu-
ating element (10) lies at the same level as the
gripping surface (16) of the handle (3),

- characterised in that

- a recess (30) extending in the longitudinal di-
rection (28) of the handle (3) in the gripping sur-
face (16) is formed in the region of the actuating
element (10) in the handle housing (14) of the
handle (3),

- the recess (30) and the pressure surface (12)
of the actuating element (10) overlap at least
partially in such a way that the actuating element
(10) is displaced into the recess (30) in the han-
dle (2) beyond the operating position for contin-
uous operation in a boost position (33),

- wherein the pressure surface (12) of the actu-
ating element (10) lies within the gripping sur-
face (16) of the handle (3) in the boost position
(33).

Handle according to claim 1,

characterised in that the recess (30) has a length
(L) in the longitudinal direction (28) of the handle (3)
which is less than the pressure surface (12) of the
actuating element (10), which extends in the same
direction.

Handle according to claim 2,

characterised in that the recess (30) lies within the
length (D) of the pressure surface (12) of the actu-
ating element (10), which extends in the longitudinal
direction (28) of the handle (3).

Handle according to claim 1,

characterised in that the pressure surface (12) of
the actuating element (10) is bounded by side faces
(29) of the actuating element (10), which extend in
the longitudinal direction (28) of the handle (3), and
in that the recess (30) is formed in the gripping sur-
face (16) of the handle (3) on both side faces (29) of
the actuating element (10).

Handle according to claim 2,
characterised in that the recess (30) has a length
(L) of 10 mm to 50 mm.
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10.

1.

Handle according to claim 5,
characterised in that the recess (30) has a length
(L) of 15 mm to 30 mm.

Handle according to claim 1,
characterised in that the actuating element (10) is
adjustable against the force of a spring.

Handle according to claim 7,

characterised in that an increased spring force has
to be overcome for adjusting the actuating element
(10) from the operating position (21) for continuous
operation into the boost position (33).

Handle according to claim 8,

characterised in that a spring (23) forms an inter-
mediate stop which determines the operating posi-
tion (21) for continuous operation.

Handle according to claim 1,

characterised in that a boost stop (31) limiting the
adjustment distance of the actuating element (10) is
assigned to the boost position (33).

Handle according to claim 1,
characterised in that the actuating element (10) is
a pivot lever.

Revendications

1.

Poignée pour un appareil de travail (1) doté d’'un mo-
teur d’entrainement (2),

- avec un boitier de poignée (14) dont le cbté
supérieur forme une surface de préhension (16)
de la poignée (3),

- et avec un organe d’actionnement (10), dispo-
sé dans la poignée (3), pour commander la vi-
tesse de rotation du moteur d’entrainement (2),
- 'organe d’actionnement (10) comportant une
surface de pression (12) pour un actionnement
par les doigts (13) d’'une main d’utilisateur,

- et dans une position de départ (20), 'organe
d’actionnement (10) dépassant, avec sa surface
de pression (12), de la surface de préhension
(16) de la poignée (3),

- et 'organe d’actionnement (10), dans une po-
sition de fonctionnement (21) pour un fonction-
nement continu du moteur d’entrainement (2),
étant rentré dans la surface de préhension (16)
de la poignée (3) de telle sorte que la surface
de pression (12) dudit organe d’actionnement
(10) se trouve a la méme hauteur que la surface
de préhension (16) de la poignée (3),
caractérisée

- en ce que dans la zone de I'organe d’ac-
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tionnement (10), un creux (30) qui s’étend
dans la surface de préhension (16) dans le
sens longitudinal (28) de la poignée (3) est
formé dans le boitier (14) de ladite poignée
).

- en ce que le creux (30) et la surface de
pression (12) de l'organe d’actionnement
(10) se recouvrent au moins partiellement,
de telle sorte que I'organe d’actionnement
(10), au-dela de la position de fonctionne-
ment pour le fonctionnement continu, dans
une position d’amplification (33), estamené
dans le creux (30) de la poignée (3),

- la surface de pression (12) de I'organe
d’actionnement (10), dans la position d’am-
plification (33), se trouvant a l'intérieur de
la surface de préhension (16) de la poignée

@).

Poignée selon la revendication 1,

caractérisée en ce que le creux (30) présente une
longueur (L), dans le sens longitudinal (28) de la poi-
gnée (3), qui est plus petite que la surface de pres-
sion (12), dans le méme sens, de 'organe d’action-
nement (10).

Poignée selon la revendication 2,

caractérisée en ce que le creux (30) se trouve a
l'intérieur de la longueur (D), dans le sens longitudi-
nal (28) de la poignée (3), de la surface de pression
(12) de 'organe d’actionnement (10).

Poignée selon la revendication 1,

caractérisée en ce que la surface de pression (12)
de l'organe d’actionnement (10) est délimitée par
des surfaces latérales (29) de I'organe d’actionne-
ment (10) qui s’étendent dans le sens longitudinal
(28) de la poignée (3), et le creux (30) prévu dans la
surface de préhension (16) de la poignée (3) est for-
mé sur les deux surfaces latérales (29) de 'organe
d’actionnement (10).

Poignée selon la revendication 2,
caractérisée en ce que le creux (30) présente une
longueur (L) de 10 mm a 50 mm.

Poignée selon la revendication 5,
caractérisée en ce que le creux (30) présente une
longueur (L) de 15 mm a 30 mm.

Poignée selon la revendication 1,

caractérisée en ce que l'organe d’actionnement
(10) doit étre déplacé a I'encontre de la force d’un
ressort.

Poignée selon la revendication 7,
caractérisée en ce que pour déplacerl'organe d’ac-
tionnement (10) et le faire passer de la position de
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10.

1.

fonctionnement (21) pour le fonctionnement continu
a la position d’amplification (33), il faut surmonter
une force de ressort accrue.

Poignée selon la revendication 8,

caractérisée en ce qu’un ressort (23) forme une
butée intermédiaire a ressort qui définit la position
de fonctionnement (21) pour le fonctionnement con-
tinu.

Poignée selon la revendication 1,

caractérisée en ce qu’une butée d’amplification
(31) qui limite la course de I'organe d’actionnement
(10) est associée a la position d’amplification (33).

Poignée selon la revendication 1,
caractérisée en ce que l'organe d’actionnement
(10) est un levier pivotant.
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