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Beschreibung

GEBIET DER ERFINDUNG

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Hand-
werkzeugmaschine, gemäß dem Oberbegriff des Paten-
tanspruchs 1, und ein Verfahren zum Betreiben einer
Handwerkzeugmaschine, gemäß dem Oberbegriff des
Patentanspruchs 9. Eine derartige Handwerkzeugma-
schine und ein derartiges Verfahren gehen beispielswei-
se aus der DE 10 2012 005803 A1 hervor.
[0002] Bei Handwerkzeugmaschinen ist das Ansetzen
und Angreifen eines Werkzeugs der Handwerkzeugma-
schine, wie beispielsweise eines Bohrers, an einem
Werkstück oft problematisch. Dies ist insbesondere bei
Handwerkzeugmaschinen mit hoher Einzelschlagener-
gie und/oder niedrigem Eigengewicht der Fall. Aus der
EP 1 466 702 A1 ist eine Elektrohandwerkzeugmaschine
mit einem Kraftsensor zur Messung einer Anpresskraft
der Elektrohandwerkzeugmaschine gegen ein Werk-
stück bekannt. Aus der EP 1 958 735 A1 ist ein Hand-
werkzeuggerät bekannt mit einem Basisgehäuse und ei-
nem Übergehäuse, das über Entkoppelungsmittel an
dem Basisgehäuse gehalten ist und das mit einem
Haupthandgriff und Seitenhandgriffverbindungsmitteln
fest verbunden ist. Aus der EP 1 882 559 A1 ist Hand-
werkzeuggerät bekannt mit einem Gehäuse und einem
Handgriff, der über eine Entkoppelungsanordnung an
dem Gehäuse gehalten ist.
[0003] Vor diesem Hintergrund besteht die Aufgabe
der vorliegenden Erfindung darin, eine verbesserte
Handwerkzeugmaschine zu schaffen und ein Verfahren
zum Betreiben einer Handwerkzeugmaschine zu verbes-
sern.

OFFENBARUNG DER ERFINDUNG

[0004] Gemäß einem ersten Aspekt wird eine Hand-
werkzeugmaschine vorgeschlagen. Die Handwerkzeug-
maschine umfasst ein Gehäuse, welches ein erstes Ge-
häuseelement und ein zweites Gehäuseelement auf-
weist. Das erste Gehäuseelement und das zweite Ge-
häuseelement sind voneinander entkoppelt und relativ
zueinander beweglich. Die Handwerkzeugmaschine um-
fasst weiter eine Werkzeugaufnahme und einen Motor
zum drehenden und/oder schlagenden Antreiben der
Werkzeugaufnahme. Die Handwerkzeugmaschine um-
fasst außerdem einen Magnetfeldsensor zum Erfassen
eines Abstands zwischen dem ersten Gehäuseelement
und dem zweiten Gehäuseelement. Ferner umfasst die
Handwerkzeugmaschine eine Steuereinrichtung zum
Einstellen einer Motordrehzahl des Motors in Abhängig-
keit des erfassten Abstands.
[0005] Die Handwerkzeugmaschine ist beispielsweise
ein Bohrhammer, ein Meißelhammer, ein Kombiham-
mer, ein Kernbohrer oder ein Schrauber. Die Werkzeug-
aufnahme der Handwerkzeugmaschine dient zum Ein-
setzen eines drehbaren Werkzeugs, z. B. eines Bohrers

oder eines Meißelwerkzeugs. Der Motor der Handwerk-
zeugmaschine ist insbesondere ein Elektromotor. Der
Motor der Handwerkzeugmaschine ist insbesondere ein
Motor mit einstellbarer Drehzahl. Der Motor der Hand-
werkzeugmaschine dient insbesondere dazu, durch dre-
hendes und/oder schlagendes Antreiben der Werkzeug-
aufnahme das Werkzeug in eine Drehbewegung
und/oder eine Schlagbewegung zu versetzen. Beispiels-
weise dient der Motor der Handwerkzeugmaschine dazu,
durch drehendes Antreiben der Werkzeugaufnahme um
eine Arbeitsachse das Werkzeug in eine Rotation um die
Arbeitsachse zu versetzen. Durch die Rotation des Werk-
zeugs kann ein Werkstück, wie beispielsweise ein Un-
tergrund und/oder eine Wand, bohrend bearbeitet wer-
den. Beispielsweise dient der Motor der Handwerkzeug-
maschine auch dazu, durch schlagendes Antreiben der
Werkzeugaufnahme in einer Schlagrichtung das Werk-
zeug in eine Schlagbewegung in Schlagrichtung zu ver-
setzen. Die Schlagrichtung ist insbesondere parallel zur
Arbeitsachse. Durch die Schlagbewegung des Werk-
zeugs kann ein Gegenstand meißelnd bearbeitet wer-
den.
[0006] Durch das Bearbeiten eines Werkstücks mit
dem drehenden und/oder schlagenden Werkzeug der
Handwerkzeugmaschine kann eine rückwirkende Kraft
auf einen Handgriff der Handwerkzeugmaschine wirken.
Beispielsweise kann durch das drehende Bearbeiten ei-
nes Werkstücks ein rückwirkendes Drehmoment auf den
Handgriff wirken. Insbesondere kann durch das drehen-
de und/oder schlagende Bearbeiten eines Werkstücks
der Handgriff in Vibrationsbewegungen versetzt werden.
[0007] Zur Dämpfung oder Vermeidung von Vibra-
tionsbewegungen des Handgriffs weist das Gehäuse der
Handwerkzeugmaschine zwei voneinander mechanisch
entkoppelte Gehäuseelemente auf, nämlich das erste
Gehäuseelement und das zweite Gehäuseelement. Ins-
besondere ist die Werkzeugaufnahme an dem ersten
Gehäuseelement angeordnet und das zweite Gehäusee-
lement weist den Handgriff der Handwerkzeugmaschine
auf. Durch die mechanische Entkopplung des ersten Ge-
häuseelements von dem zweiten Gehäuseelement wird
eine von dem Werkzeug und der Werkzeugaufnahme
aus rückwirkende Kraft nicht oder nur eingeschränkt auf
den Handgriff übertragen.
[0008] Insbesondere sind das erste Gehäuseelement
und das zweite Gehäuseelement mit Hilfe eines Entkopp-
lungsmittels aneinander beweglich befestigt und vonein-
ander mechanisch entkoppelt. Insbesondere hält das
Entkopplungsmittel das erste Gehäuseelement und das
zweite Gehäuseelement auf Abstand zueinander. Das
Entkopplungsmittel ist insbesondere zusammendrück-
bar, sodass der Abstand zwischen dem ersten Gehäu-
seelement und dem zweiten Gehäuseelement durch Zu-
sammendrücken des Entkopplungsmittels veränderbar
ist. Insbesondere besteht zwischen dem ersten Gehäu-
seelement und dem zweiten Gehäuseelement durch das
Entkopplungsmittel ein variabler Abstand. Das Entkopp-
lungsmittel weist beispielsweise ein oder mehrere Fe-
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derelemente, Lager und/oder gefederte Lager auf.
[0009] Zur Bearbeitung eines Werkstücks übt ein Be-
nutzer, der die Handwerkzeugmaschine an dem Hand-
griff hält, eine Kraft auf den Handgriff in Richtung des
Werkstücks aus. Der Abstand zwischen dem ersten Ge-
häuseelement, an welchem die Werkzeugaufnahme mit
dem Werkzeug angeordnet ist, und dem zweiten Gehäu-
seelement, welches den Handgriff umfasst, wird durch
eine Anpresskraft des Benutzers verkleinert. Insbeson-
dere wird durch die Anpresskraft das Entkopplungsmittel
zusammengedrückt. Je stärker der Benutzer gegen den
Handgriff drückt, umso kleiner wird der Abstand zwi-
schen dem ersten Gehäuseelement und dem zweiten
Gehäuseelement.
[0010] Zum Erfassen des variablen Abstands zwi-
schen dem ersten Gehäuseelement und dem zweiten
Gehäuseelement weist die Handwerkzeugmaschine den
Magnetfeldsensor auf. Der Magnetfeldsensor ist bei-
spielsweise ein Hallsensor, ein magneto-resistiver Sen-
sor oder ein Feldplattensensor. Der Magnetfeldsensor
ist vorzugsweise ein eindimensionaler Magnetfeldsen-
sor, wie beispielsweise ein linearer Hallsensor, oder ein
mehrdimensionaler Magnetfeldsensor, wie beispielswei-
se ein 3D-Magnetfeldsensor und/oder 3D-Hallsensor. Es
können aber auch andere Magnetfeldsensoren in der
Handwerkzeugmaschine zum Einsatz kommen.
[0011] Der Magnetfeldsensor ist an dem ersten Ge-
häuseelement angeordnet und misst den Abstand zum
zweiten Gehäuseelement oder er ist an dem zweiten Ge-
häuseelement angeordnet misst den Abstand zum ers-
ten Gehäuseelement.
[0012] Dadurch, dass die Handwerkzeugmaschine
den Magnetfeldsensor zum Erfassen des Abstands zwi-
schen dem ersten Gehäuseelement und dem zweiten
Gehäuseelement aufweist, kann die Anpresskraft ermit-
telt werden, die der Benutzer über den Handgriff auf die
Handwerkzeugmaschine aufbringt.
[0013] Die Steuereinrichtung der Handwerkzeugma-
schine zum Einstellen der Motordrehzahl des Motors in
Abhängigkeit des erfassten Abstands dient insbesonde-
re dazu, die Motordrehzahl zu erhöhen, wenn sich der
erfasste Abstand verkleinert. Beispielsweise ist die Steu-
ereinrichtung eingerichtet, die Motordrehzahl rampenar-
tig zu erhöhen, wenn sich der erfasste Abstand verklei-
nert. Beispielsweise ist die Steuereinrichtung eingerich-
tet, die Motordrehzahl umgekehrt proportional zum er-
fassten Abstand zu erhöhen. Beispielsweise ist die Steu-
ereinrichtung eingerichtet, die Motordrehzahl linear ab-
hängig vom Kehrwert des erfassten Abstands zu erhö-
hen.
[0014] Durch das Einstellen der Motordrehzahl in Ab-
hängigkeit des erfassten Abstands kann insbesondere
auch der Drehbetrieb der Werkzeugaufnahme in Abhän-
gigkeit des erfassten Abstands eingestellt werden. Zum
Beispiel kann eine Drehrate und/oder ein Drehmoment
der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit des erfassten
Abstands eingestellt werden und/oder es kann eine
Drehbewegung der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit

des erfassten Abstands gestartet werden. Durch das Ein-
stellen der Motordrehzahl in Abhängigkeit des erfassten
Abstands kann insbesondere auch der Schlagbetrieb der
Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit des erfassten Ab-
stands eingestellt werden. Zum Beispiel kann eine
Schlagfrequenz, Schlagamplitude und/oder Schlagkraft
der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit des erfassten
Abstands eingestellt werden und/oder eine Schlagbewe-
gung der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit des er-
fassten Abstands gestartet werden. Insbesondere kann
das Einstellen der Motordrehzahl in Abhängigkeit des
erfassten Abstands ein Starten des schlagenden An-
triebs der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit des er-
fassten Abstands aufweisen.
[0015] Da der erfasste Abstand zwischen dem ersten
Gehäuseelement und dem zweiten Gehäuseelement ein
Maß für die Anpresskraft des Benutzers ist, kann die
Steuereinrichtung die Handwerkzeugmaschine in Ab-
hängigkeit der von dem Benutzer aufgebrachten An-
presskraft einstellen. Insbesondere ist die Steuereinrich-
tung dazu eingerichtet, die Motordrehzahl zu erhöhen,
wenn sich die ermittelte Anpresskraft vergrößert. Da-
durch kann der Benutzer über die Anpresskraft die Leis-
tungsabgabe der Handwerkzeugmaschine intuitiv steu-
ern.
[0016] Durch die anpressdruck-abhängige Einstellung
der Handwerkzeugmaschine kann die Handwerkzeug-
maschine beispielsweise leichter an dem Werkstück an-
gesetzt werden und der Bearbeitungsvorgang des Werk-
stücks leichter und besser begonnen werden. Dies ist
insbesondere auch für Handwerkzeugmaschinen mit ei-
nem geringen Eigengewicht möglich. Beispielsweise
kann das Werkzeug bei niedriger Motordrehzahl an ei-
nem Werkstück angesetzt werden und sodann die Mo-
tordrehzahl rampenartig bis zu einer maximalen Dreh-
zahl erhöht werden. Dadurch kann beispielsweise ein
Bohrhammer ohne Schlagbewegung an dem Werkstück
angesetzt werden und die Schlagbewegung erst durch
ein Andrücken an das Werkstück ausgelöst werden.
[0017] Die Steuereinrichtung ist dazu eingerichtet, aus
dem erfassten Abstand eine Anpresskraft zu ermitteln
und die Motordrehzahl des Motors in Abhängigkeit der
ermittelten Anpresskraft einzustellen.
[0018] Beispielsweise berechnet die Steuereinrich-
tung die Anpresskraft aus dem erfassten Abstand mit
Hilfe eines Algorithmus der Steuereinrichtung.
[0019] Die Steuereinrichtung ist dazu eingerichtet, die
Motordrehzahl in Abhängigkeit der ermittelten Anpress-
kraft zu erhöhen. In einer nicht erfindungsgemäßen Aus-
führungsform ist die Steuereinrichtung dazu eingerichtet,
die Motordrehzahl rampenartig zu erhöhen, wenn sich
die ermittelte Anpresskraft erhöht. Beispielsweise ist die
Steuereinrichtung dazu eingerichtet, die Motordrehzahl
proportional zur ermittelten Anpresskraft zu erhöhen.
Gemäß der Erfindung ist die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet, die Motordrehzahl mit steigender Anpresskraft
linear abhängig und/oder kontinuierlich und direkt pro-
portional zur ermittelten Anpresskraft zu erhöhen.
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[0020] Durch das Einstellen der Motordrehzahl in Ab-
hängigkeit der ermittelten Anpresskraft kann insbeson-
dere auch der Drehbetrieb der Werkzeugaufnahme in
Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft eingestellt
werden. Zum Beispiel kann die Drehrate und/oder das
Drehmoment der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit
der ermittelten Anpresskraft eingestellt werden und/oder
kann die Drehbewegung der Werkzeugaufnahme in Ab-
hängigkeit der ermittelten Anpresskraft gestartet werden.
Durch das Einstellen der Motordrehzahl in Abhängigkeit
der ermittelten Anpresskraft kann insbesondere auch der
Schlagbetrieb der Werkzeugaufnahme in Abhängigkeit
der ermittelten Anpresskraft eingestellt werden. Zum Bei-
spiel kann eine Schlagfrequenz, Schlagamplitude
und/oder Schlagkraft der Werkzeugaufnahme in Abhän-
gigkeit der ermittelten Anpresskraft eingestellt werden
und/oder eine Schlagbewegung der Werkzeugaufnah-
me in Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft gestartet
werden. Insbesondere kann das Einstellen der Motor-
drehzahl in Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft,
das heißt auch in Abhängigkeit des erfassten Abstands,
ein Starten des schlagenden Antriebs der Werkzeugauf-
nahme in Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft auf-
weisen.
[0021] Dadurch kann beispielsweise eine störende
Schlagbewegung des Werkzeugs im Leerlaufbetrieb ver-
mieden werden. Der Leerlaufbetrieb ist ein Betrieb, in
dem sich der Motor dreht, jedoch kein Werkstück bear-
beitet wird. Des Weiteren kann bei jedem erneuten An-
setzen der Handwerkzeugmaschine ein von dem Benut-
zer über die Anpresskraft intuitiv gesteuertes sanftes An-
laufen der Handwerkzeugmaschine erreicht werden.
[0022] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist die
Steuereinrichtung dazu eingerichtet, die Motordrehzahl
des Motors in Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft
zu erhöhen, wenn die ermittelte Anpresskraft größer als
ein erster bestimmter Schwellenwert ist.
[0023] Der erste bestimmte Schwellenwert entspricht
einer bestimmten Anpresskraft. Insbesondere entspricht
der erste bestimmte Schwellenwert einer bestimmten
Anpresskraft, die ein Ansetzen des Werkzeugs an einem
Werkstück anzeigt. Die Steuereinrichtung vergleicht ins-
besondere die ermittelte Anpresskraft mit dem ersten be-
stimmten Schwellenwert. Wenn die Steuereinrichtung
ermittelt, dass die ermittelte Anpresskraft größer als der
erste bestimmte Schwellenwert ist, erhöht die Steuerein-
richtung die Motordrehzahl beispielsweise mit steigender
Anpresskraft kontinuierlich und direkt proportional zu der
ermittelten Anpresskraft.
[0024] Dadurch, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, die Motordrehzahl des Motors in Abhängig-
keit der ermittelten Anpresskraft zu erhöhen, wenn die
ermittelte Anpresskraft größer als der erste bestimmte
Schwellenwert ist, kann ermittelt werden, dass das Werk-
zeug sicher an einem Werkstück angesetzt ist, da ein
dem ersten bestimmten Schwellenwert entsprechender
Mindestdruck auf das Werkstück ausgeübt wird. Des
Weiteren kann dadurch erreicht werden, dass die Hand-

werkzeugmaschine dynamisch auf die Anpresskraft des
Benutzers reagiert. Insbesondere kann dadurch das an
dem Werkstück angesetzte Werkzeug bei der weiteren
Bearbeitung in sicherem Kontakt mit dem Werkstück blei-
ben. Insbesondere kann ein Abrutschen des Werkzeugs
von dem Werkstück durch den Bohr- und/oder Schlag-
betrieb vermieden werden.
[0025] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist die
Steuereinrichtung dazu eingerichtet, die Motordrehzahl
des Motors auf eine maximale Motordrehzahl einzustel-
len, wenn die ermittelte Anpresskraft größer als ein zwei-
ter bestimmter Schwellenwert ist. Der zweite bestimmte
Schwellenwert ist größer als der erste bestimmte
Schwellenwert.
[0026] Der zweite bestimmte Schwellenwert entspricht
einer bestimmten Anpresskraft, die insbesondere an-
zeigt, dass das Werkzeug sicher an dem Werkstück an-
greift. Die Steuereinrichtung vergleicht insbesondere die
ermittelte Anpresskraft mit dem zweiten bestimmten
Schwellenwert. Wenn die Steuereinrichtung ermittelt,
dass die ermittelte Anpresskraft größer als der zweite
bestimmte Schwellenwert ist, stellt sie die Motordrehzahl
auf die maximale Motordrehzahl ein. Die maximale Mo-
tordrehzahl ist beispielsweise eine maximale Motordreh-
zahl, für die der Motor der Handwerkzeugmaschine aus-
gelegt ist.
[0027] Dadurch, dass die Steuereinrichtung dazu ein-
gerichtet ist, die Motordrehzahl des Motors auf die ma-
ximale Motordrehzahl einzustellen, wenn die ermittelte
Anpresskraft größer als der zweite bestimmte Schwel-
lenwert ist, steht die maximale Leistung der Handwerk-
zeugmaschine bereit, sobald erkannt ist, dass das Werk-
zeug sicher an dem Werkstück angreift. Beispielsweise
kann bei entsprechender Anpresskraft die maximale
Leistung 250 Millisekunden nach dem ersten Ansetzen
am Werkstück bereitstehen.
[0028] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist an
dem ersten Gehäuseelement ein Magnet angeordnet
und der Magnetfeldsensor ist an dem zweiten Gehäu-
seelement angeordnet. Des Weiteren ist der Magnet-
feldsensor dazu eingerichtet, als den Abstand zwischen
dem ersten Gehäuseelement und dem zweiten Gehäu-
seelement einen Abstand zwischen dem Magnetfeldsen-
sor und dem Magnet zu erfassen.
[0029] Der Magnet ist beispielsweise ein Permanent-
magnet oder umfasst eine Spule. Insbesondere misst
der an dem zweiten Gehäuseelement, das den Handgriff
umfasst, angeordnete Magnetfeldsensor ein Magnetfeld
des an dem ersten Gehäuseelement angeordneten Ma-
gnets. Das an dem Ort des Magnetfeldsensors erfasste
Magnetfeld ist von dem Abstand zu dem Magneten ab-
hängig, sodass der Magnetfeldsensor den Abstand zwi-
schen dem Magnetfeldsensor und dem Magneten erfas-
sen kann.
[0030] Dadurch, dass der Magnetfeldsensor an dem
zweiten Gehäuseelement angeordnet ist, welches vor-
zugsweise von den Vibrationsbewegungen des ersten
Gehäuseelements entkoppelt ist, kann der Magnet-
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feldsensor vor Vibrationen geschützt werden.
[0031] Dadurch, dass der Magnet an dem ersten Ge-
häuseelement angeordnet ist, der Magnetfeldsensor an
dem zweiten Gehäuseelement angeordnet ist und der
Magnetfeldsensor den Abstand zwischen dem Magnet-
feldsensor und dem Magnet erfasst, kann der Abstand
zwischen dem ersten Gehäuseelement und dem zweiten
Gehäuseelement genau erfasst werden. Dadurch kann
die Anpresskraft sehr genau ermittelt werden.
[0032] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist der
Magnetfeldsensor ein 3D-Magnetfeldsensor.
[0033] Der 3D-Magnetfeldsensor ist ein Magnet-
feldsensor, der ein Magnetfeld in drei Raumrichtungen
erfassen kann. Insbesondere misst ein 3D-Magnet-
feldsensor einen dreidimensionalen Vektor der magne-
tischen Flussdichte des Magnetfelds. Der 3D-Magnet-
feldsensor ist beispielsweise ein 3D-Hallsensor, bei wel-
chem ein oder mehrere Hall-Elemente pro Raumrichtung
auf einem Chip angeordnet sind.
[0034] Dadurch, dass der Magnetfeldsensor ein 3D-
Magnetfeldsensor ist, kann beispielsweise das Magnet-
feld des an dem ersten Gehäuseelement angeordneten
Magneten sehr genau bestimmt werden. Insbesondere
kann dadurch, dass der Magnetfeldsensor ein 3D-Mag-
netfeldsensor ist, der Abstand zwischen dem ersten Ge-
häuseelement und dem zweiten Gehäuseelement sehr
genau bestimmt werden. Dadurch ist ein feinabgestimm-
tes Reagieren der Leistungsabgabe des Motors auf den
Abstand und somit die Anpresskraft möglich.
[0035] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist die
Werkzeugaufnahme an dem ersten Gehäuseelement
angeordnet und das zweite Gehäuseelement weist einen
Handgriff der Handwerkzeugmaschine auf.
[0036] Dadurch kann die Werkzeugaufnahme von
dem Handgriff mit Hilfe der Entkopplung des ersten Ge-
häuseelements von dem zweiten Gehäuseelement ent-
koppelt werden. Dadurch können Vibrationen des Hand-
griffs durch rückwirkende Kräfte des Werkzeugs und der
Werkzeugaufnahme abgeschwächt oder vermieden
werden.
[0037] Insbesondere sind bei dieser Ausführungsform
auch der Motor, das Schlagwerk und die Antriebswelle
in dem ersten Gehäuseelement angeordnet.
[0038] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist das
erste Gehäuseelement mindestens teilweise innerhalb
des zweiten Gehäuseelements angeordnet.
[0039] Insbesondere ist bei dieser Ausführungsform
die Werkzeugaufnahme an dem innenliegenden ersten
Gehäuseelement angeordnet und das außenliegende
zweite Gehäuseelement weist den Handgriff der Hand-
werkzeugmaschine auf.
[0040] Dadurch kann die Entkopplung des Handgriffs
von der Werkzeugaufnahme zur Reduzierung von Vib-
rationen durch eine Sub-Chassis-Lösung verwirklicht
werden.
[0041] In Ausführungsformen kann auch das erste Ge-
häuseelement, anstatt mindestens teilweise innerhalb
des zweiten Gehäuseelements angeordnet zu sein, ne-

ben dem zweiten Gehäuseelement angeordnet sein.
[0042] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist die
Steuereinrichtung eingerichtet, die Motordrehzahl des
Motors in Abhängigkeit des erfassten Abstands durch
ein Steuern der Motordrehzahl in Abhängigkeit des er-
fassten Abstands oder durch ein Regeln der Motordreh-
zahl in Abhängigkeit des erfassten Abstands einzustel-
len.
[0043] Gemäß einem zweiten Aspekt wird ein Verfah-
ren zum Betreiben einer Handwerkzeugmaschine vor-
geschlagen. Die Handwerkzeugmaschine weist einen
Motor zum drehenden und/oder schlagenden Antreiben
einer Werkzeugaufnahme und einen Magnetfeldsensor
auf. Außerdem weist die Handwerkzeugmaschine ein
Gehäuse mit einem ersten Gehäuseelement und einem
zweiten Gehäuseelement auf. Das erste Gehäuseele-
ment und das zweite Gehäuseelement sind voneinander
entkoppelt und relativ zueinander beweglich. Das Ver-
fahren weist einen Schritt eines Erfassens eines Ab-
stands zwischen dem ersten Gehäuseelement und dem
zweiten Gehäuseelement mittels des Magnetfeldsen-
sors auf. Außerdem weist das Verfahren einen Schritt
eines Einstellens einer Motordrehzahl des Motors in Ab-
hängigkeit des erfassten Abstands auf.
[0044] Eigenschaften und Vorteile, die für die Hand-
werkzeugmaschine beschrieben wurden, gelten für das
vorgeschlagene Verfahren zum Betreiben der Hand-
werkzeugmaschine entsprechend.
[0045] Das Verfahren weist einen Schritt eines Ermit-
telns einer Anpresskraft aus dem erfassten Abstand auf.
[0046] Das Ermitteln der Anpresskraft aus dem erfass-
ten Abstand wird beispielsweise von der im Zusammen-
hang mit der Handwerkzeugmaschine beschriebenen
Steuereinrichtung ausgeführt.
[0047] Der Schritt des Ermittelns der Anpresskraft aus
dem erfassten Abstand erfolgt insbesondere nach dem
Schritt des Erfassens des Abstands zwischen dem ers-
ten Gehäuseelement und dem zweiten Gehäuseelement
und vor dem Schritt des Einstellens der Motordrehzahl
des Motors in Abhängigkeit des erfassten Abstands. Die
genannten Verfahrensschritte werden insbesondere
während eines Betriebs der Handwerkzeugmaschine in
der genannten Reihenfolge wiederholt ausgeführt.
[0048] Der Schritt des Einstellens der Motordrehzahl
des Motors in Abhängigkeit des erfassten Abstands weist
ein Einstellen der Motordrehzahl des Motors in Abhän-
gigkeit der ermittelten Anpresskraft auf.
[0049] Gemäß einer weiteren Ausführungsform des
zweiten Aspekts weist das Einstellen der Motordrehzahl
des Motors in Abhängigkeit des erfassten Abstands ein
Steuern der Motordrehzahl in Abhängigkeit des erfass-
ten Abstands oder ein Regeln der Motordrehzahl in Ab-
hängigkeit des erfassten Abstands auf.
[0050] Gemäß einer weiteren Ausführungsform des
zweiten Aspekts weist das Einstellen der Motordrehzahl
des Motors ein Erhöhen der Motordrehzahl in Abhängig-
keit der ermittelten Anpresskraft auf, wenn die ermittelte
Anpresskraft größer als ein erster bestimmter Schwel-
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lenwert ist.
[0051] Gemäß einer weiteren Ausführungsform des
zweiten Aspekts weist das Einstellen der Motordrehzahl
des Motors ein Einstellen der Motordrehzahl auf eine ma-
ximale Motordrehzahl auf, wenn die ermittelte Anpress-
kraft größer als ein zweiter bestimmter Schwellenwert
ist. Der zweite bestimmte Schwellenwert ist größer als
der erste bestimmte Schwellenwert.
[0052] Die Steuereinrichtung weist beispielsweise ei-
nen Prozessor und ein mit Hilfe des Prozessors ausführ-
bares Computerprogramm auf. Die Steuereinrichtung,
beispielsweise das Computerprogramm, umfasst insbe-
sondere einen Algorithmus oder mehrere Algorithmen,
welcher/welche dazu eingerichtet ist/sind, die Anpress-
kraft aus dem erfassten Abstand zu ermitteln, die ermit-
telte Anpresskraft mit dem ersten bestimmten Schwel-
lenwert und dem zweiten bestimmten Schwellenwert zu
vergleichen und/oder die Motordrehzahl einzustellen.
Die jeweilige Einheit, zum Beispiel der Prozessor, kann
hardwaretechnisch und/oder auch softwaretechnisch
implementiert sein. Bei einer hardwaretechnischen Imp-
lementierung kann die Einheit als Vorrichtung oder als
Teil einer Vorrichtung, zum Beispiel als Computer oder
als Mikroprozessor, ausgebildet sein. Bei einer software-
technischen Implementierung kann die Einheit als Com-
puterprogrammprodukt, als eine Funktion, als eine Rou-
tine, als Teil eines Programmcodes oder als ausführba-
res Objekt ausgebildet sein.
[0053] Ein Computerprogrammprodukt, wie z.B. ein
Computerprogramm-Mittel, kann beispielsweise als
Speichermedium, wie z.B. Speicherkarte, USB-Stick,
CD-ROM, DVD, oder auch in Form einer herunterladba-
ren Datei von einem Server in einem Netzwerk bereitge-
stellt oder geliefert werden. Dies kann zum Beispiel in
einem drahtlosen Kommunikations-Netzwerk durch die
Übertragung einer entsprechenden Datei mit dem Com-
puterprogrammprodukt oder dem Computerprogramm-
Mittel erfolgen.
[0054] Die für das Verfahren beschriebenen Ausfüh-
rungsformen und Merkmale gelten für die Handwerk-
zeugmaschine entsprechend und umgekehrt.

KURZE BESCHREIBUNG DER FIGUREN

[0055] Die nachfolgende Beschreibung erläutert die
Erfindung anhand von exemplarischen Ausführungsfor-
men und Figuren. In den Figuren zeigt:

Fig. 1 eine schematische Ansicht einer Handwerk-
zeugmaschine; und

Fig. 2 eine schematische Ansicht eines Verfahrens
zum Betreiben der Handwerkzeugmaschine
gemäß Fig. 1.

AUSFÜHRUNGSFORMEN DER ERFINDUNG

[0056] Im Folgenden werden anhand der Figuren 1

und 2 eine Ausführungsform der Handwerkzeugmaschi-
ne 1 und ein Verfahren zum Betreiben der Handwerk-
zeugmaschine 1 beschrieben.
[0057] Fig. 1 zeigt als Ausführungsbeispiel der Hand-
werkzeugmaschine 1 einen Bohrhammer. Der Bohrham-
mer 1 hat eine Werkzeugaufnahme 2, in welche ein
Schaftende eines Werkzeugs 3, z. B. eines Bohrers oder
eines Meißelwerkzeugs, eingesetzt werden kann. Einen
primären Antrieb des Bohrhammers 1 bildet ein Motor 4,
welcher ein Schlagwerk 5 und eine Antriebswelle 6 an-
treibt. Ein Akkumulator 7 oder eine Netzleitung (nicht ge-
zeigt) versorgt den Motor 4 mit Strom.
[0058] Der Bohrhammer 1 hat ein Gehäuse 8, welches
ein erstes Gehäuseelement 9 und ein zweites Gehäu-
seelement 10 umfasst. Das zweite Gehäuseelement 10
weist einen Handgriff 11 auf, an dem ein Benutzer den
Bohrhammer 1 halten und führen kann. Der Benutzer
kann den Bohrhammer 1 mittels eines Haupttasters 12
in Betrieb nehmen. Durch Betätigen des Haupttasters 12
dreht der Motor 4 mit einer einstellbaren Motordrehzahl,
treibt der Motor 4 die Antriebswelle 6 an und versetzt die
Antriebswelle 6 die Werkzeugaufnahme 2 in eine Dreh-
bewegung um eine Arbeitsachse 13. Dadurch wird das
Werkzeug 3 um die Arbeitsachse 13 gedreht. Während
des Betriebs kann der Bohrhammer 1 das Werkzeug 3
zusätzlich zur Drehung um die Arbeitsachse 13 in einer
Schlagrichtung 14 längs der Arbeitsachse 13 in einen
Untergrund schlagen. Dadurch, dass das Schlagwerk 5
die Werkzeugaufnahme 2 antreibt, führt das Werkzeug
3 zusätzlich zur Drehbewegung um die Arbeitsachse 13
Schlagbewegungen in der Schlagrichtung 14 aus. In ei-
nem Ausführungsbeispiel hat der Bohrhammer 1 einen
Betriebswahlschalter (nicht gezeigt), durch den die
Werkzeugaufnahme 2 von der Antriebswelle 6 entkop-
pelt werden kann, sodass ein rein meißelnder Betrieb
des Bohrhammers 1 möglich ist.
[0059] Das erste Gehäuseelement 9 und das zweite
Gehäuseelement 10 des Bohrhammers 1 sind durch Ent-
kopplungsmittel 15 mechanisch voneinander entkoppelt.
An dem ersten Gehäuseelement 9 sind die Werkzeug-
aufnahme 2, der Motor 4, das Schlagwerk 5, die Antriebs-
welle 6 und der Akkumulator 7 angeordnet. Das zweite
Gehäuseelement 10 umfasst den Handgriff 11. Bei ei-
nem Bohr- und/oder Schlagbetrieb des Bohrhammers 1
können rückwirkende Kräfte des Werkzeugs 3 und der
Werkzeugaufnahme 2 zu einer Vibration des ersten Ge-
häuseelements 9 führen. Durch das Entkoppeln des ers-
ten Gehäuseelements 9 von dem zweiten Gehäuseele-
ment 10 mittels des Entkopplungsmittels 15 wird diese
Vibration des ersten Gehäuseelements 9 nicht oder nur
abgeschwächt auf den Handgriff 11 übertragen. In der
in Fig. 1 gezeigten Ausführungsform ist die Entkopplung
durch ein Anordnen des ersten Gehäuseelements 9 in-
nerhalb des zweiten Gehäuseelements 10 verwirklicht.
In einer anderen Ausführungsform (nicht gezeigt) kann
die Entkopplung des ersten Gehäuseelements 9 von
dem zweiten Gehäuseelement 10 stattdessen durch An-
ordnen des zweiten Gehäuseelements 10 mit dem Hand-
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griff 11 neben dem ersten Gehäuseelement 9 verwirklicht
sein.
[0060] Zwischen dem ersten Gehäuseelement 9 und
dem zweiten Gehäuseelement 10 ist ein variabler Ab-
stand L. Der Abstand L ist im Ruhezustand, das heißt
ohne dass der Benutzer den Bohrhammer 1 gegen ein
Werkstück drückt, durch das Entkopplungsmittel 15 vor-
bestimmt.
[0061] Der Benutzer, der mit dem Bohrhammer 1 ein
Werkstück bearbeiten möchte, hält den Bohrhammer 1
an dem entkoppelten Handgriff 11 und nimmt den Bohr-
hammer 1 durch Betätigen des Haupttasters 10 in Be-
trieb. Durch Betätigen des Haupttasters 10 wird der Mo-
tor 4 zunächst in eine Drehbewegung mit geringer Mo-
tordrehzahl versetzt. Weiter wird das Werkzeug 3 in eine
Drehbewegung um die Arbeitsachse 13 versetzt. Der Be-
nutzer setzt das Werkzeug 3 des Bohrhammers 1 an
dem Werkstück an. Zur Bearbeitung des Werkstücks und
zum Starten des Schlagbetriebs übt der Benutzer eine
Anpresskraft F auf den Handgriff 11 aus. Diese Anpress-
kraft F ist im Wesentlichen in Richtung des Werkstücks,
d. h. entlang der Arbeitsachse 13 ausgerichtet.
[0062] Der variable Abstand L zwischen dem ersten
Gehäuseelement 9 und dem zweiten Gehäuseelement
10 wird durch die Anpresskraft F des Benutzers verklei-
nert. Insbesondere wird durch die Anpresskraft F das
Entkopplungsmittel 15 zusammengedrückt. Je stärker
der Benutzer gegen den Handgriff 11 drückt, umso klei-
ner wird der Abstand L zwischen dem ersten Gehäusee-
lement 9 und dem zweiten Gehäuseelement 10.
[0063] Fig. 2 zeigt eine schematische Ansicht eines
Verfahrens zum Betreiben des Bohrhammers 1 aus Fig.
1.
[0064] In einem ersten Schritt S1 des Verfahrens wird
der Abstand L zwischen dem ersten Gehäuseelement 9
und dem zweiten Gehäuseelement 10 mittels des Mag-
netfeldsensor 16 erfasst.
[0065] Zur Erfassung des Abstands L zwischen dem
ersten Gehäuseelement 9 und dem zweiten Gehäusee-
lement 10 weist der Bohrhammer 1 zusätzlich zu dem
Magnetfeldsensor 16 den Magneten 17 auf. Der Mag-
netfeldsensor 16 ist an dem zweiten Gehäuseelement
10 angeordnet. Der Magnet 17 ist an dem ersten Gehäu-
seelement 9 angeordnet. Der Magnetfeldsensor 16 er-
fasst das Magnetfeld des Magneten 17, insbesondere
die magnetische Flussdichte des Magneten 17. Je grö-
ßer die Anpresskraft F des Benutzers gegen den Hand-
griff 11, umso kleiner ist der Abstand L zwischen dem
ersten Gehäuseelement 9 und dem zweiten Gehäusee-
lement 10, insbesondere zwischen dem Magnetfeldsen-
sor 16 und dem Magneten 17. Je kleiner der Abstand L
zwischen dem Magnetfeldsensor 16 und dem Magneten
17, umso größer ist das von dem Magnetfeldsensor 16
erfasste Magnetfeld. Folglich kann der Magnetfeldsen-
sor 16 über das Erfassen des Magnetfelds des Magneten
17 den Abstand L erfassen. Der Magnetfeldsensor 16
übermittelt den Abstand L als Signal an eine Steuerein-
richtung 18 des Bohrhammers 1.

[0066] In einem zweiten Schritt S2 des Verfahrens wird
aus dem erfassten Abstand L die Anpresskraft F ermittelt.
Insbesondere ermittelt die Steuereinrichtung 18 die An-
presskraft F aus dem erfassten Abstand L durch eine
Berechnung mit Hilfe eines Algorithmus der Steuerein-
richtung 18.
[0067] In einem dritten Schritt S3 des Verfahrens wird
die Motordrehzahl des Motors 4 in Abhängigkeit der er-
mittelten Anpresskraft F eingestellt.
[0068] Insbesondere ist die Steuereinrichtung 18 dazu
eingerichtet, die Motordrehzahl des Motors 4 in Abhän-
gigkeit der ermittelten Anpresskraft F zu erhöhen, wenn
die ermittelte Anpresskraft F größer als ein erster be-
stimmter Schwellenwert ist. Dazu vergleicht die Steuer-
einrichtung 18 die in dem zweiten Schritt S2 des Verfah-
rens ermittelte Anpresskraft F mit dem ersten bestimm-
ten Schwellenwert. Der erste bestimmte Schwellenwert
ist eine bestimmte Anpresskraft, die ein sicheres Anset-
zen des Werkzeugs 3 an dem Werkstück anzeigt. Wenn
die Steuereinrichtung 18 ermittelt, dass die ermittelte An-
presskraft F größer als der erste bestimmte Schwellen-
wert ist und folglich das Werkzeug 3 sicher an dem Werk-
stück angesetzt ist, sendet die Steuereinrichtung 18 ein
Signal an den Motor 4 zur Erhöhung der Motordrehzahl.
Insbesondere sendet die Steuereinrichtung 18 ein Signal
an den Motor 4, die Motordrehzahl des Motors 4 mit stei-
gender Anpresskraft kontinuierlich und direkt proportio-
nal zu der ermittelten Anpresskraft F zu erhöhen. Durch
die Erhöhung der Motordrehzahl setzt der Schlagbetrieb
der Werkzeugaufnahme 2 ein. Durch die weitere Erhö-
hung der Motordrehzahl werden eine Schlagfrequenz,
Schlagamplitude und/oder Schlagkraft kontinuierlich er-
höht. Dadurch, dass die Motordrehzahl erst erhöht wird
und der Schlagbetrieb erst einsetzt, wenn der erste be-
stimmte Schwellenwert überschritten wird, kann das
Werkzeug leichter an dem Werkstück angesetzt werden.
[0069] Des Weiteren ist die Steuereinrichtung 18 dazu
eingerichtet, die Motordrehzahl des Motors 4 auf eine
maximale Motordrehzahl einzustellen, wenn die ermittel-
te Anpresskraft F größer als ein zweiter bestimmter
Schwellenwert ist, wobei der zweite bestimmte Schwel-
lenwert größer als der erste bestimmte Schwellenwert
ist. Dazu vergleicht Steuereinrichtung 18 die ermittelte
Anpresskraft F mit dem zweiten bestimmten Schwellen-
wert. Der zweite bestimmte Schwellenwert entspricht ei-
ner bestimmten Anpresskraft, die insbesondere anzeigt,
dass das Werkzeug 3 sicher an dem Werkstück angreift.
[0070] Wenn die Steuereinrichtung 18 ermittelt, dass
die ermittelte Anpresskraft F größer als der zweite be-
stimmte Schwellenwert ist, das heißt sobald das Werk-
zeug sicher an dem Werkstück angreift, stellt die Steu-
ereinrichtung 18 die Motordrehzahl auf die maximale Mo-
tordrehzahl ein, für die der Motor 4 ausgelegt ist. Somit
steht die maximale Leistung des Bohrhammers 1 zur Ver-
fügung.
[0071] Mit dem beschriebenen Bohrhammer 1 und
dem beschriebenen Verfahren zum Betreiben des Bohr-
hammers 1 kann der Benutzer ein Werkstück mit dem
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Werkzeug 3 des Bohrhammers 1 intuitiv durch einen an-
presskraft-gesteuerten Sanftanlauf des Bohrhammers 1
und eine darauffolgende anpresskraft-gesteuerte maxi-
male Leistungsabgabe des Bohrhammers 1 sicher be-
arbeiten.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0072]

1 Handwerkzeugmaschine (Bohrhammer)
2 Werkzeugaufnahme
3 Werkzeug
4 Motor
5 Schlagwerk
6 Antriebswelle
7 Akkumulator
8 Gehäuse
9 erstes Gehäuseelement
10 zweites Gehäuseelement
11 Handgriff
12 Haupttaster
13 Arbeitsachse
14 Schlagrichtung
15 Entkopplungsmittel
16 Magnetfeldsensor
17 Magnet
18 Steuereinrichtung

S1 Verfahrensschritt
S2 Verfahrensschritt
S3 Verfahrensschritt

Patentansprüche

1. Handwerkzeugmaschine (1) mit

einem Gehäuse (8), welches ein erstes Gehäu-
seelement (9) und ein zweites Gehäuseelement
(10) aufweist, wobei das erste Gehäuseelement
(9) und das zweite Gehäuseelement (10) von-
einander entkoppelt und relativ zueinander be-
weglich sind,
einer Werkzeugaufnahme (2),
einem Motor (4) zum drehenden und/oder schla-
genden Antreiben der Werkzeugaufnahme (2),
einem Magnetfeldsensor (16) zum Erfassen ei-
nes Abstands (L) zwischen dem ersten Gehäu-
seelement (9) und dem zweiten Gehäuseele-
ment (10), und
einer Steuereinrichtung (18) zum Einstellen ei-
ner Motordrehzahl des Motors (4) in Abhängig-
keit des erfassten Abstands (L),

dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung dazu eingerichtet ist, aus dem erfassten Ab-
stand (L) eine Anpresskraft (F) zu ermitteln und die

Motordrehzahl des Motors (4) in Abhängigkeit der
ermittelten Anpresskraft (F) einzustellen und die Mo-
tordrehzahl mit steigender Anpresskraft (F) linear
abhängig und/oder kontinuierlich und direkt propor-
tional zur ermittelten Anpresskraft (F) zu erhöhen.

2. Handwerkzeugmaschine (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (18) dazu eingerichtet ist, die Motordrehzahl
des Motors (4) in Abhängigkeit der ermittelten An-
presskraft (F) zu erhöhen, wenn die ermittelte An-
presskraft (F) größer als ein erster bestimmter
Schwellenwert ist.

3. Handwerkzeugmaschine (1) nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinrich-
tung (18) dazu eingerichtet ist, die Motordrehzahl
des Motors (4) auf eine maximale Motordrehzahl ein-
zustellen, wenn die ermittelte Anpresskraft (F) grö-
ßer als ein zweiter bestimmter Schwellenwert ist, wo-
bei der zweite bestimmte Schwellenwert größer als
der erste bestimmte Schwellenwert ist.

4. Handwerkzeugmaschine (1) nach einem der An-
sprüche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass

an dem ersten Gehäuseelement (9) ein Magnet
(17) angeordnet ist und an dem zweiten Gehäu-
seelement (10) der Magnetfeldsensor (16) an-
geordnet ist, und
der Magnetfeldsensor (16) dazu eingerichtet ist,
als den Abstand (L) zwischen dem ersten Ge-
häuseelement (9) und dem zweiten Gehäusee-
lement (10) einen Abstand zwischen dem Mag-
netfeldsensor (16) und dem Magnet (17) zu er-
fassen.

5. Handwerkzeugmaschine (1) nach einem der An-
sprüche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass
der Magnetfeldsensor (16) ein 3D-Magnetfeldsen-
sor ist.

6. Handwerkzeugmaschine (1) nach einem der An-
sprüche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
die Werkzeugaufnahme (2) an dem ersten Gehäu-
seelement (9) angeordnet ist und das zweite Gehäu-
seelement (10) einen Handgriff (11) der Handwerk-
zeugmaschine (1) aufweist.

7. Handwerkzeugmaschine (1) nach einem der An-
sprüche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
das erste Gehäuseelement (9) mindestens teilweise
innerhalb des zweiten Gehäuseelements (10) ange-
ordnet ist.

8. Handwerkzeugmaschine (1) nach einem der An-
sprüche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinrichtung (18) eingerichtet ist, die Mo-
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tordrehzahl des Motors (4) in Abhängigkeit des er-
fassten Abstands (L) durch ein Steuern der Motor-
drehzahl in Abhängigkeit des erfassten Abstands (L)
oder durch ein Regeln der Motordrehzahl in Abhän-
gigkeit des erfassten Abstands (L) einzustellen.

9. Verfahren zum Betreiben einer Handwerkzeugma-
schine (1), welche einen Motor (4) zum drehenden
und/oder schlagenden Antreiben einer Werkzeug-
aufnahme (2), einen Magnetfeldsensor (16) und ein
Gehäuse (8) mit einem ersten Gehäuseelement (9)
und einem zweiten Gehäuseelement (10) aufweist,
wobei das erste Gehäuseelement (9) und das zweite
Gehäuseelement (10) voneinander entkoppelt und
relativ zueinander beweglich sind, mit den Schritten:

Erfassen (S1) eines Abstands (L) zwischen dem
ersten Gehäuseelement (9) und dem zweiten
Gehäuseelement (10) mittels des Magnet-
feldsensors (16),
Einstellen (S3) einer Motordrehzahl des Motors
(4) in Abhängigkeit des erfassten Abstands (L),
und
Ermitteln (S2) einer Anpresskraft (F) aus dem
erfassten Abstand (L), dadurch gekennzeich-
net, dass die Motordrehzahl des Motors (4) in
Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft (F)
eingestellt und die Motordrehzahl mit steigender
Anpresskraft (F) linear abhängig und/oder kon-
tinuierlich und direkt proportional zur ermittelten
Anpresskraft (F) erhöht wird.

10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Einstellen (S3) der Motordreh-
zahl des Motors (4) in Abhängigkeit des erfassten
Abstands (L) ein Steuern der Motordrehzahl in Ab-
hängigkeit des erfassten Abstands (L) oder ein Re-
geln der Motordrehzahl in Abhängigkeit des erfass-
ten Abstands (L) aufweist.

11. Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Einstellen (S3) der Motor-
drehzahl des Motors (4) ein Erhöhen der Motordreh-
zahl in Abhängigkeit der ermittelten Anpresskraft (F)
aufweist, wenn die ermittelte Anpresskraft (F) größer
als ein erster bestimmter Schwellenwert ist.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Einstellen (S3) der Motordreh-
zahl des Motors (4) ein Einstellen der Motordrehzahl
auf eine maximale Motordrehzahl aufweist, wenn die
ermittelte Anpresskraft (F) größer als ein zweiter be-
stimmter Schwellenwert ist, wobei der zweite be-
stimmte Schwellenwert größer als der erste be-
stimmte Schwellenwert ist.

Claims

1. Hand-held power tool (1) with

a housing (8), which has a first housing element
(9) and a second housing element (10), wherein
the first housing element (9) and the second
housing element (10) are decoupled from one
another and are movable relative to one another,
a tool holder (2),
a motor (4) for rotational and/or percussive driv-
ing of the tool holder (2),
a magnetic field sensor (16) for detecting a spac-
ing (L) between the first housing element (9) and
the second housing element (10), and
a control device (18) for setting a motor speed
of the motor (4) in accordance with the detected
spacing (L),

characterized in that the control device is designed
to determine a pressing force (F) from the detected
spacing (L) and to set the motor speed of the motor
(4) in accordance with the pressing force (F) deter-
mined, and to increase the motor speed linearly in
accordance with the rising pressing force (F) and/or
continuously and in direct proportion to the pressing
force (F) determined.

2. Hand-held power tool (1) according to Claim 1, char-
acterized in that the control device (18) is designed
to increase the motor speed of the motor (4) in ac-
cordance with the pressing force (F) determined if
the pressing force (F) determined is greater than a
first particular threshold value.

3. Hand-held power tool (1) according to Claim 2, char-
acterized in that the control device (18) is designed
to set the motor speed of the motor (4) to a maximum
motor speed if the pressing force (F) determined is
greater than a second particular threshold value,
wherein the second particular threshold value is
greater than the first particular threshold value.

4. Hand-held power tool (1) according to any one of
Claims 1 to 3, characterized in that

a magnet (17) is arranged on the first housing
element (9), and the magnetic field sensor (16)
is arranged on the second housing element (10),
and
the magnetic field sensor (16) is designed to de-
tect a spacing between the magnetic field sensor
(16) and the magnet (17) as the spacing (L) be-
tween the first housing element (9) and the sec-
ond housing element (10).

5. Hand-held power tool (1) according to any one of
Claims 1 to 4, characterized in that the magnetic
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field sensor (16) is a 3D magnetic field sensor.

6. Hand-held power tool (1) according to any one of
Claims 1 to 5, characterized in that the tool holder
(2) is arranged on the first housing element (9), and
the second housing element (10) has a handle (11)
of the hand-held power tool (1).

7. Hand-held power tool (1) according to any one of
Claims 1 to 6, characterized in that the first housing
element (9) is arranged at least partially within the
second housing element (10).

8. Hand-held power tool (1) according to any one of
Claims 1 to 7, characterized in that the control de-
vice (18) is designed to set the motor speed of the
motor (4) in accordance with the detected spacing
(L) by open-loop control of the motor speed in ac-
cordance with the detected spacing (L) or by closed-
loop control of the motor speed in accordance with
the detected spacing (L).

9. Method for operating a hand-held power tool (1)
which has a motor (4) for the rotational and/or per-
cussive driving of a tool holder (2), a magnetic field
sensor (16) and a housing (8) having a first housing
element (9) and a second housing element (10),
wherein the first housing element (9) and the second
housing element (10) are decoupled from one an-
other and are movable relative to one another, hav-
ing the following steps:

detecting (S1) a spacing (L) between the first
housing element (9) and the second housing el-
ement (10) by means of the magnetic field sen-
sor (16), and
setting (S3) a motor speed of the motor (4) in
accordance with the detected spacing (L), and
determining (S2) a pressing force (F) from the
detected spacing (L), characterized in that the
motor speed of the motor (4) is set in accordance
with the pressing force (F) determined and the
motor speed is increased linearly in accordance
with the rising pressing force (F) and/or contin-
uously and in direct proportion to the pressing
force (F) determined.

10. Method according to Claim 9, characterized in that
the setting (S3) of the motor speed of the motor (4)
in accordance with the detected spacing (L) com-
prises open-loop control of the motor speed in ac-
cordance with the detected spacing (L) or closed-
loop control of the motor speed in accordance with
the detected spacing (L).

11. Method according to Claim 9 or 10, characterized
in that the setting (S3) of the motor speed of the
motor (4) comprises increasing the motor speed in

accordance with the pressing force (F) determined
if the pressing force (F) determined is greater than
a first particular threshold value.

12. Method according to Claim 11, characterized in
that the setting (S3) of the motor speed of the motor
(4) comprises setting the motor speed to a maximum
motor speed if the pressing force (F) determined is
greater than a second particular threshold value,
wherein the second particular threshold value is
greater than the first particular threshold value.

Revendications

1. Machine-outil à main (1) comprenant

un boîtier (8) qui comporte un premier élément
de boîtier (9) et un deuxième élément de boîtier
(10),
le premier élément de boîtier (9) et le deuxième
élément de boîtier (10) étant désaccouplés l’un
de l’autre et étant mobiles l’un par rapport à
l’autre,
un porte-outil (2),
un moteur (4) destiné à faire tourner et/ou en-
traîner en percussion le porte-outil (2),
un capteur de champ magnétique (16) destiné
à détecter une distance (L) entre le premier élé-
ment de boîtier (9) et le deuxième élément de
boîtier (10), et
un dispositif de commande (18) destiné à régler
une vitesse de rotation du moteur (4) en fonction
de la distance détectée (L),

caractérisée en ce que le dispositif de commande
est conçu pour déterminer une force de contact (F)
à partir de la distance détectée (L) et pour régler la
vitesse de rotation du moteur (4) en fonction de la
force de contact (F) déterminée et pour augmenter
la vitesse de rotation du moteur, à mesure qu’une
force de contact (F) augmente, de manière linéaire-
ment dépendante et/ou continue et directement pro-
portionnelle à la force de contact (F) déterminée.

2. Machine-outil à main (1) selon la revendication 1,
caractérisée en ce que le dispositif de commande
(18) est conçu pour augmenter la vitesse de rotation
du moteur (4) en fonction de la pression de contact
(F) déterminée si la pression de contact déterminée
(F) est supérieure à une première valeur seuil déter-
minée.

3. Machine-outil à main (1) selon la revendication 2,
caractérisée en ce que le dispositif de commande
(18) est conçu pour régler la vitesse de rotation du
moteur (4) à une vitesse de rotation maximale lors-
que la pression de contact (F) déterminée est supé-
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rieure à une deuxième valeur seuil déterminée, la
deuxième valeur seuil déterminée étant supérieure
à la premier valeur seuil déterminée.

4. Machine-outil à main (1) selon l’une des revendica-
tions 1 à 3, caractérisée en ce que

un aimant (17) est disposé sur le premier élé-
ment de boîtier (9) et le capteur de champ ma-
gnétique (16) est disposé sur le deuxième élé-
ment de boîtier (10), et
le capteur de champ magnétique (16) est conçu
pour détecter une distance entre le capteur de
champ magnétique (16) et l’aimant (17) comme
la distance (L) entre le premier élément de boî-
tier (9) et le deuxième élément de boîtier (10).

5. Machine-outil à main (1) selon l’une des revendica-
tions 1 à 4, caractérisée en ce que le capteur de
champ magnétique (16) est un capteur de champ
magnétique 3D.

6. Machine-outil à main (1) selon l’une des revendica-
tions 1 à 5, caractérisée en ce que le porte-outil (2)
est disposé sur le premier élément de boîtier (9) et
le deuxième élément de boîtier (10) comporte une
poignée (11) de la machine-outil à main (1).

7. Machine-outil à main (1) selon l’une des revendica-
tions 1 à 6, caractérisée en ce que le premier élé-
ment de boîtier (9) est disposé au moins partielle-
ment à l’intérieur du deuxième élément de boîtier
(10).

8. Machine-outil à main (1) selon l’une des revendica-
tions 1 à 7, caractérisée en ce que le dispositif de
commande (18) est conçu pour régler la vitesse de
rotation du moteur (4) en fonction de la distance dé-
tectée (L) en commandant la vitesse de rotation en
fonction de la distance détectée (L) ou en régulant
la vitesse de rotation en fonction de la distance dé-
tectée (L).

9. Procédé de fonctionnement d’une machine-outil à
main (1) qui comprend un moteur (4) destiné à en-
traîner en rotation et/ou en percussion un porte-outil
(2), un capteur de champ magnétique (16) et un boî-
tier (8) pourvu d’un premier élément de boîtier (9) et
d’un deuxième élément de boîtier (10), le premier
élément de boîtier (9) et le deuxième élément de
boîtier (10) étant désaccouplés l’un de l’autre et étant
mobiles l’un par rapport à l’autre, ledit procédé com-
prenant les étapes suivantes :

détecter (S1) la distance (L) entre le premier élé-
ment de boîtier (9) et le deuxième élément de
boîtier (10) au moyen du capteur de champ ma-
gnétique (16),

régler (S3) la vitesse de rotation du moteur (4)
en fonction de la distance détectée (L), et
déterminer (S2) la force de contact (F) à partir
de la distance détectée (L), caractérisé en ce
que la vitesse de rotation du moteur (4) est ré-
glée en fonction de la force de contact (F) dé-
terminée et la vitesse de rotation du moteur est
augmentée, à mesure qu’une force de contact
(F) augmente, de manière linéairement dépen-
dante et/ou continue et directement proportion-
nelle à la force de contact (F) déterminée.

10. Procédé selon la revendication 9, caractérisé en ce
que le réglage (S3) de la vitesse de rotation du mo-
teur (4) en fonction de la distance détectée (L) com-
porte la commande de la vitesse de rotation en fonc-
tion de la distance détectée (L) ou la régulation de
la vitesse de rotation en fonction de la distance dé-
tectée (L).

11. Procédé selon la revendication 9 ou 10, caractérisé
en ce que le réglage (S3) de la vitesse de rotation
du moteur (4) comporte l’augmentation de la vitesse
de rotation en fonction de la force de contact (F) dé-
terminée si la force de contact (F) déterminée est
supérieure à une première valeur seuil déterminée.

12. Procédé selon la revendication 11, caractérisé en
ce que le réglage (S3) de la vitesse de rotation du
moteur (4) comprend le réglage de la vitesse de ro-
tation à une vitesse de rotation maximale lorsque la
force de contact (F) déterminée est supérieure à une
deuxième valeur seuil déterminée, la deuxième va-
leur seuil déterminée étant supérieure à la première
valeur seuil déterminée.
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