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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Handauftraggerat mit
einem Handgriff und einer Steuerung zur Regulierung
des Durchflusses eines flissigen oder zahflissigen Ma-
terials durch eine Diise, beispielsweise zum Auftragen
oder Aufsprayen von Klebstoff.

[0002] Solche Geréate sind oft fur aufwandige Klebear-
beiten oder industriellen Dauereinsatz konzipiert und
missen somit hohe Anforderungen hinsichtlich Ergono-
mie, Handlichkeit und Einsatzvielfalt erfillen (siehe zum
Beispiel das US 4 099 653 A.).

[0003] Die Anmelderin der vorliegenden Patentanmel-
dung hatunter dem Namen Ecoline ein Handauftraggerat
auf den Markt gebracht, das fir ein Ende eines Zufihr-
schlauchs einen Aufsatz vorsieht. Siehe unter
www.mkhotmelt.fi/robatech tuotteet/sulateliimalait-
teet/sulateliimalaitteet 1/e site ecoline 3.pdf. An der Stirn-
seite dieses Aufsatzes ist ein Handgriff befestigt, der in
einem anndhernd 100-gradigen Winkel von der Korper-
achse des Zuflihrschlauchs und des darauf positionier-
ten Aufsatzes eine Duse aufweist. Des Weiteren weist
dieses bekannte Handauftraggerat eine Steuerung zur
Regulierung des Durchflusses der Dise auf.

[0004] Bei bestimmten Anwendungen jedoch zeigte
sich, dass die Ergonomie, die Handlichkeit und insbe-
sondere die Adaptionsmoglichkeiten dieses bekannten
Handauftraggerats beschrankt und verbesserungsfahig
sind.

[0005] Untersuchungenhaben gezeigt, dass eine Plat-
zierung der DuUse in Verlangerung der Kérperachse des
Zuflihrschlauchs in Kombination mit einer dreh- und ver-
stellbar gelagerten Anordnung des Handgriffs in einem
annahernd rechten Winkel zu der Kérperachse des Zu-
fuhrschlauchs die gestellte Aufgabe I0st. Die drehbare
Lagerung des Handgriffs geschieht mit einem starren
Drehlager, eine bevorzugte Ausgestaltungsvariante
sieht jedoch statt einem starren Drehlager ein Kugelge-
lenks- oder Kalottenlager vor. So ein Lager bietet zusatz-
lich zu der Drehung auch seitliche Verstellméglichkeiten.
[0006] Eine drehbar gelagerte Befestigung eines an-
nahernd halbkreisférmigen Biigels mit einer entspre-
chenden Flhrung ergibt eine weitere vorteilhafte Dreh-
Verstell-Mdglichkeit um eine zweite Drehachse. Eine
drehbare Lagerung eines entsprechend ausgestalteten
Handgriffs ergibt eine dritte Dreh-Verstell-Mdglichkeitum
eine dritte Drehachse, namlich um die Kérperachse des
Handgriffs selbst. Ein erfindungsgemass so ausgestal-
tetes Handauftraggerat kann durch eine vierte Dreh-Ver-
stell-Mdglichkeit des Aufsatzes an der Stirnseite des Zu-
fuhrschlauchs erganzt werden. Somit ergeben sich man-
nigfaltige Adaptionsmoglichkeiten an unterschiedliche
Arbeitsbedingungen, Anwendungen und Platzverhalt-
nisse, bessere Erreichbarkeit von schlecht zugéanglichen
Klebeflachen, aber auch verbesserte Vermeidung von
Klebstofftropfen auf der Hand und sparsamerer Umgang
mit dem Klebstoff. Ein weiterer Vorteil ist, dass in dem
Aufsatz ein Heizelement platziert werden kann und sich
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die Warme so gut wie gar nicht auf den Handgriff tber-
tragen kann.

[0007] Samtliche Drehlager kénnen optional mit einer
Arretierung versehen sein.

[0008] Des Weiteren erdffnet die erfindungsgeméasse
Anordnung der einzelnen Elemente eines Handauftrag-
gerats Moglichkeiten fir die Anordnung oder Integration
neuer und erfinderischer Steuerungen des Durchflusses
der Dise.

[0009] Eine erste erfindungsgemasse Steuerung sieht
vor, dass der Handgriff einen Fingerabzug aufweist. Die-
ser kann optional, fir eine verbesserte Ergonomie, nicht
nur fur einen, sondern fir zwei oder auch mehr Finger
ausgestaltet sein. Er ist vorzugsweise federbelastet und
bewirkt beispielsweise, dass bei leichter Druckbetati-
gung eine geringe Menge Klebstoff durch die Dise fliesst
und bei starker Druckbetatigung eine grdssere. Aller-
dings sind auch Anwendungen denkbar, bei denen eine
umgekehrte Steuerung sinnvoll sein kann. Jedenfalls ist
bei dieser ersten erfindungsgeméassen Steuerung ein
Stromkreis (beispielsweise ein Gleichstromkreis) vorge-
sehen, an den der Fingerabzug angeschlossen ist.
Druckbetatigungen des Fingerabzugs bewirken mittels
eines regelbaren Widerstands die Erzeugung eines elek-
trischen Steuersignals als Stellgrosse fir den weiteren
Steuerungsprozess. Als regelbarer Widerstand kommt
auch ein Widerstand mit Schleifkontakten, ein Potenzi-
ometer, ein Widerstand mit Schleifkontakten mit "Aus"-
Stellung, oder aber auch ein spannungsabhangiger Wi-
derstand, ein so genannter Varistor, in Betracht. Das
durch denregelbaren Widerstand erzeugte Steuersignal
steuert dann, in Abhangigkeit der Stellung des Fingerab-
zugs, ein Ventil. Dieses Ventil ist elektrisch ansteuerbar,
also beispielsweise eine elektromagnetisches Ventil.
Von der Bauart dieses Ventils kommen alle erdenklichen
Ventilarten in Betracht, sei es z.B. Nadel-, Kugel-, Mem-
bran-, Kiikkenhahnventil. Dieses Ventil wiederum steuert
den Durchfluss des Klebstoffs durch die Duse.

[0010] Eine zweite erfindungsgemasse Steuerung
funktioniert optoelektrisch. Dieses kann mit einem so ge-
nannten Optokoppler geschehen, grundsatzlich aber
wird je nach Stellung des Fingerabzugs eine Lichtquelle
mehr oder weniger angeregt und demzufolge empfangt
eine Fotodiode oder ein -transistor eine entsprechende
Strahlungsmenge. Um zu vermeiden, dass externe Licht-
einflisse das Steuersignal verfalschen, ist eine Ubertra-
gung der Strahlungsmenge mittels eines Lichtleiters be-
vorzugt. Die entsprechende Strahlungsmenge wiederum
erzeugt ein Steuersignal fir ein Steuerventil der Dise,
wie oben schon beschrieben.

[0011] Einedritte erfindungsgemasse Steuerung kom-
biniert einen elektrischen Stromkreis mit einem pneuma-
tischen Kreislauf. Hierbei wird ein elektromagnetisches
Steuerventil so angesteuert, dass die Druckluft oder -
flissigkeit, die durch dieses elektromagnetische Steuer-
ventil geleitet wird, in Abhangigkeit der Fingerabzugbe-
tatigung geregelt wird. Damit wiederum kann ein weiteres
Ventil, vorzugsweise ein Folge- oder Druckregelventil
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angesteuert werden und damit wiederum die Durchfluss-
menge von Klebstoff durch die Dise.

[0012] Eine vierte Steuerung funktioniert mechanisch
mit Federn und einem durch Federkraft gesteuerten -
auch federbelasteten - Rickschlagventil.

[0013] Die vier vorgestellten Steuerungen sind unter-
einander kombinierbar. So ist zum Beispiel mittels des
elektrischen Signals vom Fingerabzug auch eine direkte
Ansteuerung einer Hydraulikpumpe und dadurch des
Stellventils der Dise denkbar. Umgekehrtjedochistauch
ein Integrieren des Fingerabzugs in einen pneumati-
schen Kreislauf realisierbar, sodass ein Steuerventil sich
mechanisch bewegt und diese mechanische Bewegung
auf das Stellventil der Dise Einfluss nimmt.

[0014] Die bisher offenbarten Steuerungen beschrei-
ben einen Fingerabzug. Ein erfindungsgemasses Hand-
auftraggerat kann jedoch zur Steuerung der Abgabe des
Klebstoffs auch eine Fuss- oder eine Mundsteuerung
aufweisen. So eine Steuerung kann insbesondere dann
sinnvoll sein, wenn beim Kleben beide Hande bendtigt
werden.

[0015] Die Ubertragung des Steuersignals an das
Stellventil fur die Regulierung des Durchflusses der Diise
kann Uber Kabel erfolgen, aber auch kontaktlos, bei-
spielsweise als IR- oder Funksignal. Auch Ubertragun-
gen uber
[0016]
Betracht.
[0017] Weitere Ausbildungender Erfindung sind inden
Figuren und in den abhangigen Patentanspriichen an-
gegeben.

[0018] Die Bezugszeichenliste ist Bestandteil der Of-
fenbarung.

[0019] Anhand von Figuren wird die Erfindung symbo-
lisch und beispielhaft néher erlautert.

[0020] Die Figuren werden zusammenhangend und
Ubergreifend beschrieben. Gleiche Bezugszeichen be-
deuten gleiche Bauteile, Bezugszeichen mitunterschied-
lichen Indices geben funktionsgleiche oder dhnliche Bau-
teile an.
[0021]

Lichteiter, wie oben schon erwdhnt, kommen in

Es zeigen dabei

Fig. 1 - ein Handauftraggerat gemass Stand der
Technik;

Fig. 2 - ein erfindungsgemasses Handauftraggerat;

Fig. 3 - eine andere Ansicht des in Fig. 2 gezeigten
erfindungsgemassen Handauftraggerats;

Fig. 4 - ein Schaltschema einer erfindungsgemassen
Steuerung eines erfindungsgemassen Handauftrag-
gerats mit einem Potenziometer;

Fig. 5 - ein weiteres Schaltschema einer erfindungs-
gemassen Steuerung fir ein erfindungsgemasses
Handauftraggerat mit einem Optokoppler und
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Fig. 6 - ein weiteres Schaltschema einer erfindungs-
gemassen Steuerung fir ein erfindungsgemasses
Handauftraggerat mit einem elektrischen und einem
pneumatischen Kreislauf.

[0022] Fig. 1zeigtein Handauftraggerat 1 gemassdem
Stand der Technik. Es besteht aus einem Zufuihrschlauch
6 mit einer Kérperachse 8. Durch diesen Zuflihrschlauch
6 wird flissiges Material 4, z.B. flissiger Klebstoff, dem
Handauftraggerat 1 zugeftihrt. An einem Ende 11 des
Zufuhrschlauchs 6 ist ein Aufsatz 7 angeordnet. An dem
Aufsatz 7 wiederum sitzt ein Handgriff 2, der eine Steu-
erung 3 mittels eines Fingerabzugs 21 aufweist. Die
Steuerung 3 - je nach Stellung des Fingerabzugs 21 -
dient der Regulierung des Durchflusses des fliissigen
Materials 4 durch eine Dise 5.

[0023] Fig. 2 zeigt ein erfindungsgemasses Handauf-
traggerat 1, bei dem auf das Ende 11 des Zuflhr-
schlauchs 6 der Aufsatz 7 so angeordnet ist, dass die
Duse 5 in Verlangerung der Kérperachse 8 des Zufiihr-
schlauchs 6 zu liegen kommt. Der Aufsatz 7 beherbergt
optional ein symbolisch mit gestrichelter Linie dargestell-
tes Heizelement 14 und kann Kihlischlitze 15 aufweisen.
An der Unterseite des Aufsatzes 7 ist ein Drehlager 9
angeordnet, das Drehungen eines daran befestigten an-
nahernd halbkreisférmigen Bligels 12 um eine Drehach-
se 10 erlaubt, die annahernd senkrecht zu der Korper-
achse 8 des Zuflihrschlauchs 6 steht. Das Drehlager 9
ist optional arretierbar. Der Bugel 12 wiederum ist an
einer gebogenen Fiihrungsplatte 18 so gelagert, dass er
daran gefiihrt Drehungen entlang seines Umfangs um
eine Blgel-Drehachse 13 beschreiben kann. Die Fih-
rungsplatte 18 weist eine Arretierschraube 16 auf, mit
der der Biigel 12 in einer beliebigen Position fixiert wer-
den kann. Des Weiteren ist der Bligel 12 mittels zweier
Drehlager Halterung fiir den Handgriff 2. Letzterer ist da-
durch um eine weitere Drehachse, nadmlich um eine
Handgriff-Kérperachse 28 dreh- und optional feststell-
bar.

[0024] Fig. 3 zeigt eine andere Ansicht des erfindungs-
gemassen Handauftraggerats 1 aus Fig. 2. Hierbei ist
ersichtlich, dass der Aufsatz 7 beidseitig Kihlschlitze 15
und 15a aufweist. Der Bligel 12 wiederum besteht aus
zwei Bugelhalften 12a und 12b, die eine Nut 17 bilden.
In dieser Nut 17 lauft eine Feder 19, die die Unterseite
der FUhrungsplatte 18 ausbildet. Die zwei Bugelhalften
12a und 12b sind durch Befestigungen 20 zusammen-
gehalten.

[0025] Fig. 4 zeigt ein Schaltschema fir eine erfin-
dungsgemasse Steuerung 3a eines erfindungsgemas-
sen Handauftraggerats 1 gemass Fig. 2 bzw. Fig. 3. Das
Schaltschema stellt symbolisch und beispielhaft dar,
dass eine Gleichstromquelle einen Stromfluss vom ne-
gativen Pol zum positiven Pol erzeugt. Durch Betéatigun-
gen des Fingerabzugs 21 am Handgriff 2 erzeugt ein
regelbarer Widerstand bzw. Potenziometer 22 ein Steu-
ersignal als Stellgrdsse fir ein Ventil 23. Als regelbarer
Widerstand bzw. Potenziometer 22 kommen auch Wi-



5 EP 2 274 107 B1 6

derstdnde mit Schleifkontakten oder Widerstdnde mit
"Aus"-Stellung oder spannungsabhéangige Widerstande,
so genannte Varistoren, in Betracht. Das Ventil 23 regelt
den Durchfluss der Dise 5.

[0026] Fig. 5 zeigt ein Schaltschema fir eine weiterhin
erfindungsgemasse Steuerung 3b fir ein erfindungsge-
masses Handauftraggerat 1 gemass Fig. 2 bzw. Fig. 3.
Hierbei wird durch Betatigungen des Fingerabzugs 21
ein Optokoppler 24 so angeregt, dass er ein elektrisch
regelbares Ventil 23a einstellt, das wiederum den Durch-
fluss der Diise 5 regelt.

[0027] Fig. 6 zeigt ein Schaltschema fiir eine weiterhin
erfindungsgemasse Steuerung 3c fiir ein erfindungsge-
masses Handauftraggerat 1 gemass Fig. 2 bzw. Fig. 3.
Hierbei wirken Betatigungen des Fingerabzugs 21 auf
ein elektromagnetisches Steuerventil 25, das den Durch-
fluss in einem pneumatischen Kreislauf 26 regelt. Eine
Pneumatikpumpe bzw. ein Kompressor 27 sorgt fiir ei-
nen Fluss von Druckluft oder -flissigkeit in so einer Rich-
tung, dass das elektromagnetische Steuerventil 25 zu-
erst durchflossen wird und somit - je nach seiner Einstel-
lung aufgrund der Fingerabzugs-Stellung - ein Folgeven-
til bzw. Druckregelventil 23b steuert. Dieses wiederum
regelt den Durchfluss der Duse 5.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0028]

1- Handauftraggerat

2- Handgriff

3, 3a-3c - Steuerung

4 - flissiges Material, Klebstoff

5- Duse

6 - Zufuhrschlauch

7- Aufsatz

8 - Korperachse von 6

9- Drehlager

10 - Drehachse

11 - Ende von 6

12 - Bigel

12a, 12b - Bugelhalften

13- Blgel-Drehachse

14 - Heizelement

15, 15a - Kuhlschlitze

16 - Arretierschraube

17 - Nut

18 - FUhrungsplatte

19 - Feder

20 - Befestigung

21 - Fingerabzug

22 - Potenziometer

23, 23a-23c -  Ventil zur Regulierung des Durchflus-
ses von 5

24 - Optokoppler

25 - elektromagnetisches Steuerventil

26 - pneumatischer Kreislauf

27 - Kompressor
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28 -

Handgriff-Kérperachse

Patentanspriiche

1.

Handauftraggerat (1), mit einem Handgriff (2) und
einer Steuerung (3) zur Regulierung des Durchflus-
ses eines flissigen Materials (4) durch eine Dise
(5), mit einem Zufuhrschlauch (6) mit einer Kérper-
achse (8) und einem Aufsatz (7) auf einem Ende (11)
des Zuflihrschlauchs (6), wobei die Dise (5) in Ver-
langerung der Kdrperachse (8) des Zufiihrschlauchs
(6) am Aufsatz (7) angeordnetistund dass der Hand-
griff (2) in einem Drehlager (9) drehbar gelagert ist,
dessen Drehlager-Drehachse (10) in einem Winkel-
bereich von 45 Grad bis 135 Grad, vorzugsweise
annahernd 90 Grad zu der Kérperachse (8) ange-
ordnet ist, dadurch gekennzeichnet, dass zwi-
schen dem Drehlager (9) und dem Handgriff (2) ein
annahernd halbkreisférmiger Bligel (12) angeordnet
ist, der um eine Blgel-Drehachse (13) drehbar ge-
lagertist, die annahernd senkrecht zu der Drehlager-
Drehachse (10) angeordnet ist.

Handauftraggerat (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Handgriff (2) in dem anna-
hernd halbkreisférmigen Bugel (12) um eine Hand-
griff-Kérperachse (28) drehbar gelagert ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Aufsatz (7) auf dem Ende (11) des Zufiihr-
schlauchs (6) um die Kdrperachse (8) des Zufiihr-
schlauchs (6) drehbar gelagert ist.

Handauftraggerat (1) nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Drehung um die Drehlager-
Drehachse (10) und/oder die Drehung um die Buigel-
Drehachse (13) und/oder die Drehung des Hand-
griffs (2) um seine Kdrperachse (28) und/oder die
Drehung des Aufsatzes (7) um die Kérperachse (8)
des Zufuhrschlauchs (6) arretierbar sind/ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Drehlager (9) ein Kalotten- bzw. ein Kugelge-
lenklager ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dassim
Aufsatz (7) ein Heizelement (14) angeordnet ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuerung (3) aus einem im Handgriff (2) ange-
ordneten Fingerabzug (21), einer mechanischen Fe-
dernanordnung und einem federbelasteten Riick-
schlagventil (23c) mit einer Ventilfeder zur Regulie-
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rung des Durchflusses der Diise (5) besteht, wobei
je nach Stellung des Fingerabzugs (21) mehr oder
weniger Zugkraft auf die Ventilfeder Ubertragbar ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der Anspriiche
1-6, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung
(3) aus einem im Handgriff (2) angeordneten Finge-
rabzug (21), einem Potenziometer (22) und einem
Ventil (23) zur Regulierung des Durchflusses der Du-
se (5) besteht, wobei je nach Stellung des Fingerab-
zugs (21) durch den Potenziometer (22) ein elektri-
sches Steuersignal fiir das Ventil (23) ausgebbar ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der Anspriiche
1-6, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung
(3) aus einem im Handgriff (2) angeordneten Finge-
rabzug (21), einem Optokoppler (24) und einem Ven-
til (23a) zur Regulierung des Durchflusses der Dise
(5) besteht, wobei je nach Stellung des Fingerab-
zugs (21) durch den Optokoppler (24) ein elektri-
sches Steuersignal fir das Ventil (23a) ausgebbar
ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der Anspriiche
1-6, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung
(3) aus einem im Handgriff (2) angeordneten Finge-
rabzug (21), einem elektro-magnetischen Steuer-
ventil (25) und einem pneumatischen Ventil (23b)
zur Regulierung des Durchflusses der Dise (5) be-
steht, wobei je nach Stellung des Fingerabzugs (21)
durch das elektromagnetische Steuerventil (25) der
pneumatische Druck im Ventil (23b) regelbar ist.

Handauftraggerat (1) nach einem der Anspriiche
8-10, dadurch gekennzeichnet, dass die Steue-
rung (3) ein Fusspedal umfasst.

Handauftraggerat (1) nach einem der Anspriiche
9-11, dadurch gekennzeichnet, dass das Steuer-
signal fur das Ventil (23) zur Regulierung des Durch-
flusses der Dise (5) kontaktlos, beispielsweise per
IR oder Funk, Gbertragbar ist.

Verwendung eines Handauftraggerats (1) nach ei-
nem der vorhergehenden Anspriiche zum Auftragen
oder Aufsprayen von Klebstoff (4).

Claims

Hand application device (1) having a handle (2) and
a controller (3) for varying the flow of a liquid material
(4) through a nozzle (5), having a supply hose (6)
with a body axis (8) and an attachment (7) on one
end (11) of the supply hose (6), wherein the nozzle
(5) is arranged on the attachment (7) in extension of
the body axis (8) of the supply hose (6) and the han-
dle (2) is rotatably mounted in a rotary bearing (9),
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the rotary bearing rotational axis (10) of which is ar-
ranged in an angle range of 45 degrees to 135 de-
grees, preferably approximately 90 degrees, in rela-
tion to the body axis (8), characterized in that an
approximately semicircular bracket (12) is arranged
between the rotary bearing (9) and the handle (2)
and is rotatably mounted about a bracket rotational
axis (13), which is arranged approximately perpen-
dicularly in relation to the rotary bearing rotational
axis (10).

Hand application device (1) according to Claim 1,
characterized in that the handle (2) is rotatably
mounted about a handle body axis (28) in the ap-
proximately semicircular bracket (12).

Hand application device (1) according to one of the
preceding claims, characterized in that the attach-
ment (7) on the end (11) of the supply hose (6) is
rotatably mounted about the body axis (8) of the sup-
ply hose (6).

Hand application device (1) according to Claim 3,
characterized in that the rotation about the rotary
bearing rotational axis (10) and/or the rotation about
the bracket rotational axis (13) and/or the rotation of
the handle (2) about its body axis (28) and/or the
rotation of the attachment (7) about the body axis (8)
of the supply hose (6) is/are lockable.

Hand application device (1) according to one of the
preceding claims, characterized in that the rotary
bearing (9) is a spherical bearing or a ball joint bear-

ing.

Hand application device (1) according to one of the
preceding claims, characterized in that a heating
element (14) is arranged in the attachment (7).

Hand application device (1) according to one of the
preceding claims, characterized in that the control-
ler (3) comprises a finger trigger (21) arranged in the
handle (2), a mechanical spring arrangement, and a
spring-loaded check valve (23c) with a valve spring
for varying the flow through the nozzle (5), more or
less tensile force being transmittable to the valve
spring depending on the position of the finger trigger
(21).

Hand application device (1) according to one of
Claims 1-6, characterized in that the controller (3)
consists ofafingertrigger (21) arranged in the handle
(2), a potentiometer (22) and a valve (23) for varying
the flow through the nozzle (5), an electrical control
signal for the valve (23) being able to be emitted by
the potentiometer (22) depending on the position of
the finger trigger (21).
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Hand application device (1) according to one of
Claims 1-6, characterized in that the controller (3)
consists of afingertrigger (21) arranged in the handle
(2), an optocoupler (24) and a valve (23a) for varying
the flow through the nozzle (5), an electrical control
signal for the valve (23a) being able to be emitted
by the optocoupler (24) depending on the position
of the finger trigger (21).

Hand application device (1) according to one of
Claims 1-6, characterized in that the controller (3)
consists of afinger trigger (21) arranged in the handle
(2), an electromagnetic control valve (25) and a
pneumatic valve (23b) for varying the flow through
the nozzle (5), the pneumatic pressure in the valve
(23b) being variable by the electromagnetic control
valve (25) depending on the position of the finger
trigger (21).

Hand application device (1) according to one of
Claims 8-10, characterized in that the controller (3)
comprises a foot pedal.

Hand application device (1) according to one of
Claims 9-11, characterized in that the control signal
for the valve (23) for varying the flow through the
nozzle (5) is transmittable in a contactless manner,
for example, via IR or radio.

Use of a hand application device (1) according to
one of the preceding claims for applying or spraying
on an adhesive (4).

Revendications

Applicateur manuel (1), comprenant une poignée (2)
etune commande (3) pour réguler le débit d’'une ma-
tiere fluide (4) a travers une buse (5), un tuyau d’ali-
mentation (6) avec un axe de corps (8) et un embout
(7) a une extrémité (11) du tuyau d’alimentation (6),
la buse (5) étant disposée dans le prolongement de
I'axe de corps (8) du tuyau d’alimentation (6) au ni-
veau de I'embout (7) et la poignée (2) étant suppor-
tée de maniére rotative dans un palier pivotant (9),
dont I'axe de rotation de palier pivotant (10) est dis-
posé dans une plage angulaire de 45° a 135°, de
préférence d’approximativement 90° par rapport a
'axe de corps (8), caractérisé en ce qu’entre le
palier pivotant (9) et la poignée (2) est disposé un
étrier (12) de forme approximativement semi-circu-
laire qui est supporté de maniére rotative autour d’'un
axe de rotation d’étrier (13) qui est disposé approxi-
mativement perpendiculairement a I'axe de rotation
de palier pivotant (10).

Applicateur manuel (1) selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que la poignée (2) est supportée de
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maniére rotative dans I'étrier (12) de forme approxi-
mativement semi-circulaire autour d’un axe de corps
(28) de la poignée.

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
I'embout (7) a I'extrémité (11) du tuyau d’alimenta-
tion (6) est supporté de maniére rotative autour de
I'axe de corps (8) du tuyau d’alimentation (6).

Applicateur manuel (1) selon la revendication 3, ca-
ractérisé en ce que la rotation autour de I'axe de
rotation de palier pivotant (10) et/ou larotation autour
de I'axe de rotation d’étrier (13) et/ou la rotation de
la poignée (2) autour de son axe de corps (28) et/ou
la rotation de I'embout (7) autour de I'axe de corps
(8) du tuyau d’alimentation (6) peut/peuvent étre blo-
quée(s).

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
le palier pivotant (9) est un palier a articulation a ro-
tule ou a calotte.

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce
qu’un élément chauffant (14) est disposé dans I'em-
bout (7).

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
la commande (3) se compose d’'une détente pour
les doigts (21) disposée dans la poignée (2), d’un
agencementderessort mécanique etd’'une soupape
anti-retour sollicitée parressort (23c) avec unressort
de soupape pour réguler le débit de la buse (5), une
force de traction plus ou moins importante pouvant
étre transférée au ressort de soupape en fonction
de la position de la détente pour les doigts (21).

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications 1 a 6, caractérisé en ce que la com-
mande (3) se compose d’une détente pour les doigts
(21) disposée dans la poignée (2), d’'un potentiomé-
tre (22) et d’'une soupape (23) pour réguler le débit
de la buse (5), un signal de commande électrique
pour la soupape (23) pouvant étre émis par le po-
tentiomeétre (22) en fonction de la position de la dé-
tente pour les doigts (21).

Applicateur manuel (1) selon 'une quelconque des
revendications 1 a 6, caractérisé en ce que la com-
mande (3) se compose d’une détente pour les doigts
(21) disposée dans la poignée (2), d’'un optocoupleur
(24) et d’'une soupape (23a) pour réguler le débit de
la buse (5), un signal de commande électrique pour
la soupape (23a) pouvant étre émis par I'optocou-
pleur (24) en fonction de la position de la détente
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pour les doigts (21).

Applicateur manuel (1) selon I'une quelconque des
revendications 1 a 6, caractérisé en ce que lacom-
mande (3) se compose d’une détente pour les doigts
(21) disposée dans la poignée (2), d’'une soupape
de commande électromagnétique (25) et d’'une sou-
pape pneumatique (23b) pour réguler le débit de la
buse (5), la pression pneumatique dans la soupape
(23b) pouvant étre régulée par la soupape de com-
mande électromagnétique (25) en fonction de la po-
sition de la détente pour les doigts (21).

Applicateur manuel (1) selon I'une quelconque des
revendications 8a 10, caractérisé en ce que lacom-
mande (3) comprend une pédale de pied.

Applicateur manuel (1) selon I'une quelconque des
revendications 9 a 11, caractérisé en ce que le si-
gnal de commande pour la soupape (23) pour la ré-
gulation du débit de la buse (5) peut étre transmis
sans contact, par exemple par IR ou par radio.

Utilisation d’'un applicateur manuel (1) selon I'une
quelconque des revendications précédentes pour
appliquer ou pulvériser un adhésif (4).
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