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(54) Handwerkzeugmaschine mit vibrationsgedampftem Handgriff

(57)  Eine sehr weitgehende Entkopplung des Hand-
griffs gegenlber Vibrationen der Handwerkzeugmaschi-
ne wird dadurch erreicht, dass an jedem von zwei in etwa
parallel zur Langsachse (9) der Handwerkzeugmaschine
verlaufenden Schenkeln (5, 7) mindestens ein im We-
sentlichen senkrecht zur MaschinenLangsachse (9) aus-
gerichteter Hebel (19, 21) mit einem seiner beiden Enden
angelenkt ist und dass die Hebel (19, 21) mit ihren an-
deren Enden an einem zwischen den beiden Schenkeln

(5, 7) des Handgriffs (3) liegenden Bereich des Maschi-
nengehauses (1) angelenkt sind. Es wird vorgeschlagen,
dass Mittel (31, 33) vorhanden sind, welche eine syn-
chrone Bewegung der Hebel (19, 21) bewirken und dass
die am Maschinengehause (1) angelenkten Enden der
Hebel (19, 21) eine miteiner Zahnung (31, 33) versehene
Rundung (27, 29) aufweisen und dass die Anlenkpunkte
(31, 33) der Hebel (19, 21) am Maschinengehause (1)
so plaziert sind, dass die Zahnungen (31, 33) an den
Enden der Hebel (19, 21) ineinandergreifen.
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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Hand-
werkzeugmaschine mit vibrationsgedampftem Hand-
griff, der zwei in etwa parallel zur Langsachse der Hand-
werkzeugmaschine verlaufende Schenkel hat und der
federnd mit dem Maschinengeh&use gekoppelt ist.
[0002] Insbesondere bei Handwerkzeugmaschinen
mit einem schlagenden Antrieb, z. B. Bohrhdmmer, Mei-
Relhdammer und dergleichen, entstehen recht starke Vi-
brationen in der Maschine, die auf den Handgriff der Ma-
schine uUbertragen werden und fiir den Bediener nicht nur
unangenehm sind, sondern auch gesundheitsschadlich
sein kénnen. Z. B. aus der DE 195 03 526 A1 sind
MaBnahmen bekannt, um den Handgriff einer Hand-
werkzeugmaschine gegen Vibrationen zu dampfen. Die-
se MalRnahmen bestehen z. B. darin, dass der Handgriff
an einem Ende Uber eine dampfende Feder oder ein Fe-
dersystem mit dem Maschinengehause gekoppeltist und
dass der Handgriff am gegenuberliegenden Ende mittels
eines Drehgelenks mit dem Maschinengehause verbun-
den ist. In dieser Druckschrift wird auch vorgeschlagen,
die beiden Enden zweier parallel zur Langsachse der
Handwerkzeugmaschine verlaufender Schenkel des
Handgriffs Uber ein vibrationsdampfendes Material, z. B.
thermoplastischer Elastomer-Kunststoff, mit dem Ma-
schinengehause zu verbinden. Es ist also bisher ublich,
den Handgriff an zwei Stellen mit dem Maschinengehau-
se zu verbinden. Auch wenn ein oder mehrere Koppel-
stellen mit Dampfungsmitteln versehen sind, findet trotz-
dem noch eine relativ hohe Uberkopplung von Vibratio-
nen aus dem Maschinengehause auf den Handgriff statt.
[0003] Aus GB 1 549 771 und DE 41 04 917 A1 ist
jeweils eine Handwerkzeugmaschine mit einem vibrati-
onsdampfenden Handgriff bekannt, der zwei in etwa par-
allel zur Langsachse der Handwerkzeugmaschine ver-
laufende Schenkel hat und der federnd mit dem Maschi-
nengehause gekoppelt ist. Dabei ist an jedem Schenkel
ein im Wesentlichen senkrecht zur Maschinen-Langs-
achse ausgerichteter Hebel mit einem seiner beiden En-
den angelenkt, und die Hebel sind mit ihren anderen En-
denan einem zwischen denbeiden Schenkeln des Hand-
griffs liegenden Bereich des Maschinengehauses ange-
lenkt. Die hier gezeigten Handgriffvorrichtungen haben
Nachteile, da einerseits viele Teile erforderlich sind und
andererseits durch den offenen Aufbau Verletzungsrisi-
ken entstehen.

[0004] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu Grun-
de, eine Handwerkzeugmaschine mit einem Handgriff
der eingangs genannten Art anzugeben, der mit még-
lichst einfachen Mitteln weitgehend vibrationsgedampft
an das Maschinengeh&use der Handwerkzeugmaschine
angekoppelt ist.
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Vorteile der Erfindung

[0005] Die genannte Aufgabe wird mit den Merkmalen
des Anspruchs 1 dadurch geldst, dass an jedem der bei-
den Schenkel des Handgriffs mindestens ein im Wesent-
lichen senkrecht zur Maschinen-Langsachse ausgerich-
teter Hebel mit einem seiner beiden Enden angelenkt ist
und dass die Hebel mit ihren anderen Enden an einem
zwischen den beiden Schenkeln des Handgriffs liegen-
den Bereich des Maschinengehduses angelenktsind. Da
der Handgriff allein Gber die Hebel mit dem Maschinen-
gehause gekoppelt und er keine direkten Verbindungs-
punkte mehr mit dem Maschinengehduse hat, entsteht
eine sehr starke Entkopplung des Handgriffs gegeniber
Vibrationen des Maschinengehduses. Zudem erhalt der
Handgriff mit der Hebelkonstruktion eine recht hohe Sta-
bilitat.

[0006] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung ge-
hen aus den Unteranspriichen hervor.

[0007] Es ist zweckmaRig, dass die an die einzelnen
Schenkel des Handgriffs angelenkten Hebel gleich lang
sind. Damit ist gewahrleistet, dass die Relativbewegung
zwischen dem Handgriff und dem Maschinengehause
nahezu ausschlief3lich eine Komponente in Richtung der
Langsachse der Handwerkzeugmaschine hat. Es entste-
hen dabei nahezu keine Bewegungskomponenten in an-
dere Richtungen, die eine zuséatzliche Beschleunigung
auf die Hand des Bedieners bringen kdnnten.

[0008] Die Hebel kénnen entweder einen gemeinsa-
men Anlenkpunkt am Maschinengehause haben, oder
es kénnen die Anlenkpunkte der Hebel am Maschinen-
gehause auch eng nebeneinander angeordnet sein.
[0009] Eine hohe Synchronisation der auf die beiden
Schenkel des Hebels lbertragenen Bewegungen lasst
sich dadurch erreichen, dass die am Maschinengehause
angelenkten Enden der Hebel eine mit einer Zahnung
versehene Rundung aufweisen und dass die Anlenk-
punkte der Hebel am Maschinengehduse so platziert
sind, dass die Zahnungen an den Enden der Hebel in-
einander greifen. Ein Kippen und Verkanten des Hand-
griffs 1asst sich durch diese MaRnahme sehr weitgehend
unterdricken.

[0010] Eine Verbesserung der Flihrung und Stabilitat
des Handgriffs lasst sich dadurch erzielen, dass am Ma-
schinengehéause und an jedem der beiden Schenkel des
Handgriffs zwei parallele, im Wesentlichen senkrecht zur
Maschinen-Langsachse ausgerichtete Hebel angelenkt
sind.

[0011] Vorzugsweise sind die Enden der Schenkel des
Handgriffs federnd am Maschinengehduse abgestiitzt.
Eine weiter vorteilhafte Ausfiihrung zur Vibrationsdamp-
fung des Handgriffs besteht darin, dass zwischen dem
Handgriff und dem Maschinengehause ein oder mehrere
elektrisch steuerbare oderregelbare Aktoren angeordnet
sind, welche eine Vibration des Handgriffs dadurch
dampfen, dass sie einer durch die Vibration des Maschi-
nengehauses entstehenden Kraft oder Bewegung ent-
gegenwirken.
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Zeichnung

[0012] Anhand mehrerer in der Zeichnung dargestell-
ter Ausfuihrungsbeispiele wird nachfolgend die Erfindung
naher erlautert. Es zeigen:

Figur 1 eine Prinzipdarstellung eines mittels Hebeln
am Maschinengehduse gelagerten Hand-
griffs, wobei die Hebel verschiedene Anlenk-
punkte am Maschinengehéuse haben,

eine Prinzipdarstellung eines mittels Hebeln
am Maschinengehduse gelagerten Hand-
griffs, wobei die Hebel einen gemeinsamen
Anlenkpunkt am Maschinengeh&use haben,
und

eine Prinzipdarstellung eines mittels zweier
Parallelschwinger am Maschinengehause
gelagerten Handgriffs.

Figur 2

Figur 3

Beschreibung von Ausflihrungsbeispielen

[0013] In der Figur 1 ist schematisch eine Handwerk-
zeugmaschine, z. B. ein Bohrhammer oder MeilRelham-
mer oder dergleichen dargestellt. Die Handwerkzeugma-
schine besteht aus einem Maschinengehause 1, in dem
sich der Maschinenantrieb befindet, und einem mit dem
Maschinengehause 1 gekoppelten Handgriff 3. Der
Handgriff 3 ist U-férmig ausgebildet und besitzt zwei
Schenkel 5 und 7, die etwa parallel zur Léangsachse 9
der Handwerkzeugmaschine verlaufen. Vorzugsweise
fihren die Enden der Schenkel 5 und 7 des Handgriffs
3 in am Maschinengehduse 1 angeformte Taschen 11
und 13 hinein. In diesen Taschen 11 und 13 sind die
Enden der beiden Schenkel 5und 7 iber Federelemente
15 und 17 gegen das Maschinengehduse 1 abgestutzt.
Diese Federelemente 15 und 17 nehmen die auf den
Handgriff 3 vom Bediener ausgelibte Andruckkraft auf.
Eine vorteilhafte Ausflihrung zur Vibrationsdampfung
des Handgriffs besteht darin, dass zwischen dem Hand-
griff 3, zuséatzlich zu den Federn 15, 17 oder auch ohne
Federn, und dem Maschinengehduse 1 ein oder mehrere
elektrisch steuerbare oder regelbare Aktoren angeordnet
sind, welche eine Vibration des Handgriffs 3 dadurch
dampfen, dass sie einer durch die Vibration des Maschi-
nengehauses 1 entstehenden Kraft oder Bewegung ent-
gegenwirken. Solche Aktoren sind z. B. bekannt aus der
EP 0 206 981 A2 oder der WO 98/21014.

[0014] Anjedem der beiden waagerecht verlaufenden
Schenkel 5 und 7 des Handgriffs 3 ist ein Hebel 19, 21
so angelenkt, dass er in Richtung der Langsachse 9 der
Handwerkzeugmaschine schwenkbar ist. Die beiden He-
bel 19 und 21 sind gleich lang. Die den Schenkeln 5 und
7 entfernt liegenden Enden der Hebel 19 und 21 sind am
Maschinengehduse 1 in einem zwischen den beiden
Schenkeln 5 und 7 liegenden Bereich so angelenkt, dass
sie im Wesentlichen senkrecht zur Maschinen-Langs-
achse 9 ausgerichtet sind. Die Anlenkpunkte 23 und 25
der beiden Hebel 19 und 21 am Maschinengehéuse 1
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liegen eng nebeneinander.

[0015] Ein Verkippen oder Verkanten des Handgriffs
kann durch Mittel vermieden werden, welche die Hebel
19 und 21 in ihrer Bewegung synchronisieren. Um eine
hohe Synchronitat in der Bewegung der beiden Hebel 19
und 21 zu erzielen, weisen die am Maschinengehause
angelenkten Enden der Hebel 19, 21 eine Rundung 27,
29 auf, welche mit einer Zahnung 31, 33 versehen ist.
Die Anlenkpunkte 23 und 25 der beiden Hebel 19 und
21 sind so plaziert und deren mit Zahnungen 31, 33 ver-
sehene Rundungen 27, 29 sind so dimensioniert, dass
die Zahnungen 31, 33 an den Enden der Hebel 19 und
21 ineinandergreifen.

[0016] Mit dem vorangehend beschriebenen Hebel-
mechanismus entsteht eine sehr starke Entkopplung des
Handgriffs 3 gegenuber Vibrationen des Maschinenge-
héuses 1, die beispielsweise von einem Schlagwerk her-
vorgerufen werden. Die Entkopplung des Handgriffs ge-
geniiber dem Maschinengehduse entsteht dadurch,
dass wegen des Hebelmechanismus keine direkten Ver-
bindungsstellen zwischen dem Handgriff 3 und dem Ma-
schinengehause 1 erforderlich sind, um dem Handgriff 3
eine hohe Stabilitdt zu verleihen. Die Hebel 19 und 21
sorgen daflr, dass der Handgriff 3 eine Relativbewegung
gegenuber dem Maschinengehduse 1 nahezu aus-
schlief3lich in Richtung der Maschinen-Langsachse 9
vollziehen kann. Andere Bewegungskomponenten, z. B.
ein Kippen oder Verkanten des Handgriffs 3 ist in Folge
einer hohen Synchronisation der beiden Hebelbewegun-
gen nahezu ausgeschlossen.

[0017] Beim Arbeiten mit der Maschine und der dabei
entstehenden Auslenkung der beiden Hebel 19 und 21
verandert sich der Abstand d zwischen den Anlenkpunk-
ten 35 und 37 der beiden Hebel 19 und 21 an den waa-
gerechten Schenkeln 5 und 7 des Handgriffs 3 in einem
Bereich von ca. 0.1mm. Diese leichte Veranderung des
Abstandes d zwischen den Anlenkpunkten 35 und 37
kann dadurch aufgefangen werden, dass der Handgriff
3 so konstruiert ist bzw. aus einem solchen Material be-
steht, dass er eine gewisse elastische Verformung zu-
lasst.

[0018] Dasinder Figur2 dargestellte Ausflihrungsbei-
spiel einer Handwerkzeugmaschine mit einem vibrati-
onsgedampften Handgriff gleicht dem in der Figur 1 dar-
gestellten Ausfiihrungsbeispiel bis auf die Anlenkung der
beiden Hebel 19 und 21 am Maschinengehause 1. Wah-
rend beim Ausflihrungsbeispiel in der Figur 1 die beiden
Hebel 19 und 21 nebeneinander liegende Anlenkpunkte
23 und 25 aufweisen, haben die Hebel 19 und 21 bei
dem in der Figur 2 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel ei-
nen gemeinsamen Anlenkpunkt 39 am Gehause 1. D. h.
die beiden Hebel 19 und 21 sind am Gehause 1 auf einer
gemeinsamen Achse 39 drehbar gelagert.

[0019] In der Figur 3 ist ein weiteres Ausflihrungsbei-
spiel einer Handwerkzeugmaschine mit vibrationsge-
dampftem Handgriff 3 dargestellt. Alle Teile bei diesem
Ausflihrungsbeispiel, welche die gleiche Funktion haben
wie bei den vorangehend beschriebenen Ausfiihrungs-
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beispielen, haben die selben bereits in den Figuren 1 und
2 verwendeten Bezugszeichen. Auf die im Zusammen-
hang mitden Figuren 1 und 2 beschriebenen Details wird
daher nicht mehr néher eingegangen. Der wesentliche
Unterschied dieses in Figur 3 dargestellten Ausfiihrungs-
beispiels gegeniiber den zuvor beschriebenen Ausflh-
rungsbeispielen bestehtim Hebelmechanismus, der den
Handgriff 3 mit dem Maschinengehause 1 verbindet.
Wahrend bei den Ausfiihrungsbeispielen gemal den Fi-
guren 1 und 2 jeder Schenkel 5, 7 nur Uiber einen Hebel
mit dem Maschinengehduse 1 verbunden ist, sind an den
Schenkel 5 des Handgriffs 3 und an das Maschinenge-
hduse 1 zwei parallele Hebel 41 und 43 angelenkt und
an den Schenkel 7 und das Maschinengehause 1 sind
ebenfalls zwei parallele Hebel 45 und 47 angelenkt. D.
h. jeder der beiden Schenkel 5, 7 ist Uber einen soge-
nannten Parallelschwinger 41, 43 und 45, 47 mit dem
Maschinengehduse federnd verbunden. Die Parallel-
schwinger 41, 43 und 45, 47 verleihen dem Handgriff 3
eine stabile spielfreie Lagerung und unterdriicken sehr
stark unerwiinschte Bewegungskomponenten, die von
einer Bewegung des Handgriffs in Richtung der Maschi-
nen-Léngsachse 9 abweichen.

[0020] Bei dem Ausflhrungsbeispiel in Figur 3 haben
einander gegeniberliegende Hebel 41, 45 und 43, 47
der beiden Parallelschwinger jeweils einen gemeinsa-
men Anlenkpunkt 49, 51 am Maschinengehduse 1. Die
jeweils einander gegenuberliegenden Hebel 41, 45 und
43, 47 kdnnen aber ebenfalls, wie beim Ausfiihrungsbei-
spiel gemaR der Figur 1, nebeneinander liegende An-
lenkpunkte haben und ebenfalls an ihren Enden mit Run-
dungen versehen sein, die ineinandergreifende Zahnun-
gen aufweisen. Damit wird eine sehr hohe Synchronitat
der Bewegungen der beiden Schenkel 5 und 7 des Hand-
griffs 3 erzielt.

Patentanspriiche

1. Handwerkzeugmaschine mit vibrationsgedampftem
Handgriff, der zwei in etwa parallel zur Ldngsachse
(9) der Handwerkzeugmaschine verlaufende
Schenkel (5, 7) hat und der federnd mit dem Maschi-
nengehause (1) gekoppelt ist, wobei an jedem der
beiden Schenkel (5, 7) mindestens ein im Wesent-
lichen senkrecht zur Maschinen-Langsachse (9)
ausgerichteter Hebel (19, 21, 41, 43, 45, 47) mit ei-
nem seiner beiden Enden angelenkt ist und dass die
Hebel (19, 21, 41, 43, 45, 47) mit ihren anderen En-
den an einem zwischen den beiden Schenkeln (5,
7) des Handgriffs (3) liegenden Bereich des Maschi-
nengehdauses (1) angelenkt sind, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Mittel (31, 33) vorhanden sind, wel-
che eine synchrone Bewegung der Hebel (19, 21)
bewirken und dass die am Maschinengehause (1)
angelenkten Enden der Hebel (19, 21) eine mit einer
Zahnung (31, 33) versehene Rundung (27, 29) auf-
weisen und dass die Anlenkpunkte (31, 33) der He-
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bel (19, 21) am Maschinengehause (1) so plaziert
sind, dass die Zahnungen (31, 33) an den Enden der
Hebel (19, 21) ineinandergreifen.

Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Hebel (19, 21, 41,
43, 45, 47) gleich lang sind.

Handwerkzeugmaschine nach einem der Anspri-
che 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Anlenkpunkte (23, 25) der Hebel (19, 21) am Ma-
schinengehause (1) eng nebeneinander angeordnet
sind.

Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass am Maschinengehause (1) und an jedem der
beiden Schenkel (5, 7) des Handgriffs (3) zwei par-
allele, im Wesentlichen senkrecht zur Maschinen-
Langsachse (9) ausgerichtete Hebel (41, 43, 45, 47)
angelenkt sind.

Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Enden der Schenkel (5, 7) des Handgriffs
(3) federnd am Maschinengehause (1) abgestiitzt
sind.

Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass zwischen dem Handgriff (3) und dem Maschi-
nengehause (1) ein oder mehrere elektrisch steuer-
bare oder regelbare Aktoren angeordnet sind, wel-
che eine Vibration des Handgriffs (3) dadurch
dampfen, dass sie einer durch die Vibration des Ma-
schinengehauses (1) entstehenden Kraft oder Be-
wegung entgegenwirken.
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