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(54) WERKZEUGMASCHINE MIT VERSTELLBARER GRIFFANORDNUNG

(67)  Die Erfindung betrifft eine Werkzeugmaschine
(2) miteinem Werkzeugmaschinengehause (4) und einer
gegenuber dem Werkzeugmaschinengehduse (4) in ih-
rer Winkellage verstellbaren Griffanordnung (6), wobei
die Griffanordnung (6) enthalt:

wenigstens einen Griff (10) mit wenigstens einem Kopp-
lungsmittel, welcher relativ zu wenigstens einem Gegen-
kopplungsmittel des Werkzeugmaschinengehduses (4)
in seiner Winkellage verstellbar sowie entlang einer Be-
wegungsachse linear beweglich ist, und

einen Verriegelungsmechanismus (8), welcher dazu
ausgebildet ist, den Griff (10) in einem gekoppelten Zu-
stand festzulegen, bei welchem das Kopplungsmittel des
Griffs (10) in Eingriff mit dem Gegenkopplungsmittel des
Werkzeugmaschinengehduses (4) ist, so dass der Giriff
(10) und das Werkzeugmaschinengehause (4) fest mit-
einander verbunden sind, und in einem entkoppelten Zu-
stand freizugeben, bei welchem das Kopplungsmittel des
Griffs (10) auRer Eingriff mit dem Gegenkopplungsmittel
des Werkzeugmaschinengehauses (4) ist, so dass der
Griff (10) relativ zum Werkzeugmaschinengehause (4)
in seiner Winkellage verstellbar ist, wobei der Verriege-
lungsmechanismus (8) enthalt:

einen Exzenterhebel (36) mit einem ersten Ende und ei-
nem zweiten Ende, welcher um eine zur Bewegungsach-
se senkrecht verlaufende und im Bereich des zweiten
Endes vorgesehene Schwenkachse zwischen einer Ver-
riegelungsposition und einer Freigabeposition reversibel
schwenkbar ist,

wenigstens ein Lagerelement zum schwenkbaren La-
gern und Halten des Exzenterhebels (36), und

einen Anschlag fir den Exzenterhebel (36) zum Definie-
ren eines vorbestimmten Abstands zwischen der

Schwenkachse und dem Gegenkopplungsmittel des
Werkzeugmaschinengehauses (4),

wobei am zweiten Ende des Exzenterhebels (36) we-
nigstens eine Nockenkontur vorgesehen ist, deren Mit-
telpunkt aulRerhalb der Schwenkachse liegt, so dass der
Griff durch Schwenken des Exzenterhebels in die Ver-
riegelungsposition in den gekoppelten Zustand tberfiihrt
und durch Schwenken des Exzenterhebels (36) in die
Freigabeposition in den entkoppelten Zustand freigege-
ben wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Werkzeugmaschine,
insbesondere eine handgefiihrte Werkzeugmaschine,
mit einem Werkzeugmaschinengehduse und einer ge-
genlber dem Werkzeugmaschinengehduse inihrer Win-
kellage verstellbaren Griffanordnung. Die Griffanord-
nung enthalt wenigstens einen Griff mit wenigstens ei-
nem Kopplungsmittel, welcher relativ zu wenigstens ei-
nem Gegenkopplungsmittel des Werkzeugmaschinen-
gehauses in seiner Winkellage verstellbar sowie entlang
einer Bewegungsachse linear beweglich ist. Ferner an-
halt die Griffanordnung einen Verriegelungsmechanis-
mus, welcher dazu ausgebildet ist, den Griff in einem
gekoppelten Zustand festzulegen, bei welchem das
Kopplungsmittel des Griffs in Eingriff mit dem Gegen-
kopplungsmittel des Werkzeugmaschinengehauses ist,
so dass der Griff und das Werkzeugmaschinengehause
fest miteinander verbunden sind, und in einem entkop-
pelten Zustand freizugeben, bei welchem das Kopp-
lungsmittel des Griffs auRer Eingriff mit dem Gegenkopp-
lungsmittel des Werkzeugmaschinengehduses ist, so
dass der Griff relativ zum Werkzeugmaschinengehause
in seiner Winkellage verstellbar ist.

[0002] Werkzeugmaschinen der eingangs genannten
Art sind aus dem Stand der Technik bekannt. Werkzeug-
maschinen, insbesondere handgeflihrte Werkzeugma-
schine, wie beispielsweise Handschleifgerat, sind typi-
scherweise mit einem starren, hinteren Fiihrungsgriff in
der Nahe des Ein-/Ausschalters und einem haufig be-
weglichen, teilweise abnehmbaren vorderen Handgriff
versehen. Der vordere Handgriff ist in der Regel stab-
oder biigelférmig ausgefiihrt. In der biigelférmigen Aus-
fuhrungsform ist der vordere Handgriff meist um den An-
bindungspunkt an das Werkzeugmaschinengehause
schwenkbar, um die Ergonomie der Werkzeugmaschine
an unterschiedliche Arbeitsgegebenheiten anpassen zu
kénnen, etwa an das Schleifen oder Trennen auf einer
Flache, in Ecken oder Nischen etc.

[0003] Das Verstellen des vorderen Handgriffs erfolgt
in den meisten Fallen Uber eine Spannschraube, die den
vorderen Handgriff in eine Planverzahnung driickt. Die
Spannschraube kann lber einen Knebel (dhnlich einer
"Fligelmutter") oder mit einem Werkzeug angezogen
werden. Dabei muss der Anwender beachten, dass sich
bei unzureichender Vorspannung der Spannschraube
die Verbindung zwischen dem vorderen Handgriff und
dem Werkzeugmaschinengehause lockern kann. Aller-
dings ist dem Anwender oft nicht klar, wann die Spann-
schraube fest genug angezogen ist. Erschwerend kommt
hinzu, dass die ohne Werkzeug erreichbaren Klemmkraf-
te begrenzt sind. Darlber hinaus sind vor allem dann,
wennder vordere Handgriff haufig verstellt werden muss,
vielen Umdrehungen an der Spannschraube fiir den An-
wender |astig.

[0004] Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine Werkzeugmaschine der eingangs genannten Art
bereitzustellen, welche die oben genannten Nachteile
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der aus dem Stand der Technik bekannten handgefuhr-
ten Werkzeugmaschinen nicht aufweist oder zumindest
mindert.

[0005] Zur Lésung der Aufgabe schl&gt die vorliegen-
de Erfindung vor, dass der Verriegelungsmechanismus
einer erfindungsgemafen Werkzeugmaschine einen Ex-
zenterhebel mit einem ersten Ende und einem zweiten
Ende enthalt, welcher um eine zur Bewegungsachse
senkrecht verlaufende und im Bereich des zweiten En-
des vorgesehene Schwenkachse zwischen einer Verrie-
gelungsposition und einer Freigabeposition reversibel
schwenkbar ist. Der Verriegelungsmechanismus enthalt
ferner wenigstens ein Lagerelement zum schwenkbaren
Lagern und Halten des Exzenterhebels und einen An-
schlag fir den Exzenterhebel zum Definieren eines vor-
bestimmten Abstands zwischen der Schwenkachse und
dem Gegenkopplungsmittel des Werkzeugmaschinen-
gehauses. Am zweiten Ende des Exzenterhebels ist we-
nigstens eine Nockenkontur vorgesehen ist, deren Mit-
telpunkt aulRerhalb der Schwenkachse liegt, so dass der
Griff durch Schwenken des Exzenterhebels in die Ver-
riegelungsposition in den gekoppelten Zustand tberfiihrt
und durch Schwenken des Exzenterhebels in die Frei-
gabeposition in den entkoppelten Zustand freigegeben
wird.

[0006] Beider erfindungsgemalen Werkzeugmaschi-
ne ist also die Verriegelungsposition des Exzenterhebels
dem gekoppelten Zustand des Griffs und die Freigabe-
position des Exzenterhebels dem entkoppelten Zustand
des Griffs zugeordnet. Mit anderen Worten sind durch
die beiden Endlagen des Exzenterhebels, also die Ver-
riegelungs- und Freigabeposition, die funktionalen Zu-
sténde des Giriffs, also sein gekoppelter bzw. entkoppel-
ter Zustand, zweifelsfrei definiert. Der Verriegelungsme-
chanismus der erfindungsgemafien Werkzeugmaschine
lasst sich werkzeuglos innerhalb weniger Sekunden ver-
stellen.

[0007] Um den Exzenterhebel von seiner Verriege-
lungsposition in seine Freigabeposition (oder umge-
kehrt) zu Uberfihren, wird der Exzenterhebel um seine
Schwenkachse geschwenkt, welche exzentrisch zum
Mittelpunkt der Nockenkontur des Exzenterhebels ist.
Die Zuordnung zwischen den Zustéanden des Exzenter-
hebels und des Giriffs erfolgt also lber die wenigstens
eine Nockenkontur des Exzenterhebels. Befindet sich
der Exzenterhebels in seiner Verriegelungsposition, grei-
fen das Kopplungsmittel des Griffs und das Gegenkopp-
lungsmittel des Werkzeugmaschinengehduses ineinan-
der, wobei die Nockenkontur ein Verschieben des Griffs
entlang der Bewegungsachse verhindert. Der Griff und
das Werkzeugmaschinengehause sind fest miteinander
verbunden. Befindet sich der Exzenterhebel hingegen in
seiner Freigabeposition, l1&sst die Nockenkontur ein Ver-
schieben des Griffs entlang der Bewegungsachse zu.
Dann kann der Griff beispielsweise manuell entlang der
Bewegungsachs verschoben werden, um das Kopp-
lungsmittel des Griffs vom Gegenkopplungsmittel des
Werkzeugmaschinengehduses zu I8sen.
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[0008] Allerdings ist es bevorzugt, dass der Verriege-
lungsmechanismus ein zwischen dem Werkzeugma-
schinengehause und dem Griff angeordnetes Federele-
ment enthalt, welches den Griff aus dem gekoppelten
Zustand in den entkoppelten Zustand Uberfiihrt.

[0009] Bevorzugt bilden das Kopplungsmittel des
Griffs und das Gegenkopplungsmittel des Werkzeugma-
schinengehauses eine Planverzahnung.

[0010] Um die auf den Griff wirkende Klemmkraft und
die vom Anwender beim Schwenken des Exzenterhebels
aufzubringende Kraft einstellen zu kdnnen, ist es weiter
bevorzugt, dass die Position des Anschlags entlang der
Bewegungsachse einstellbar ist.

[0011] GemalR einer weiteren bevorzugten Ausfih-
rungsform weist das Werkzeugmaschinengehduse ei-
nen sich entlang der Bewegungsachse erstreckenden
Dom zum Anbringen der Griffanordnung auf. Der Dom
kann ein Kernloch umfassen, also hohlzylinderférmig
sein und ein Innengewinde aufweisen. In diesem Fall
kann der Anschlag fiir den Exzenterhebel an einer Jus-
tierschraube mit einem Aulengewinde vorgesehen sein,
welche in das Innengewinde des hohlzylinderférmigen
Doms eingeschraubt ist.

[0012] Im Falle einer beidseitigen Griffanbindung kann
die Justierschraube alternativ bis auf die gegeniberlie-
gende Seite des Werkzeugmaschinengehauses verlan-
gert und an einem zweiten Befestigungspunkt des Griffs
fixiert werden. Weiter alternativ kann auch der Dom im
Werkzeugmaschinengehduse als eigenstandige Achse
oder Hilse ausgefihrt sein, die mit der Gegenseite des
Griffs verbunden ist.

[0013] GemaR einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist
auch die Justierschraube hohlzylinderférmig und weist
zusatzlich zum Auflengewinde ein Innengewinde auf.
Um die Justierschraube in ihrer axialen Position inner-
halb des Doms zu sichern, kann eine Konterschraube
mit einem AuRengewinde in die Justierschraube einge-
schraubt sein. Die Konterschraube stitzt sich dabei be-
vorzugt auf dem Boden des Kernlochs im Dom ab, um
die Justierschraube fest im Kernloch des Doms einzu-
spannen. Ein Lockern der Justierschraube wird damit
verhindert.

[0014] GemalR einer weiteren bevorzugten Ausfih-
rungsform weist der Exzenterhebel zwei Schenkel auf,
welche am zweiten Ende des Exzenterhebels jeweils ei-
ne Nockenkontur bereitstellen und einen Drehzapfen
aufweisen. Die Drehzapfen bzw. ihre Mittelpunkte defi-
nieren in diesem Fall die Schwenkachse des Exzenter-
hebels. Auf diese Weise kann der Exzenterhebel den
Dom mit den zwei Schenkeln umgreifen, was eine kom-
pakte Bauweise beglinstigt.

[0015] Um eine moglichst kompakte Bauweise der
Griffanordnung zu gewahrleisten, kann weiter vorgese-
hen sein, dass das wenigstens eine Lagerelement ein
Lagerbock ist, welcher zwischen den Schenkeln des Ex-
zenterhebels angeordnetist. Ferner kann der Lagerbock
zwei Stutzelemente mit jeweils einer Ausnehmung auf-
weisen, wobei die Ausnehmungen die Drehzapfen des
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Exzenterhebels aufnehmen. Die Ausnehmungen koén-
nen aus Griinden einer einfachen Montage der Griffan-
ordnung im Wesentlichen halbkreisférmig oder U-férmig
sein und auf die Drehzapfen aufgeschoben werden.
[0016] Die Griffanordnung kann ferner eine Kappe ent-
halten, welche den Exzenterhebel und den Lagerbock
gegen ein Verdrehen um die Bewegungsachse relativ
zum Giriff sichert. Der Exzenterhebel und der Lagerbock
konnen also ortsfest zum Griff, aber mit dem Griff mit-
drehend angeordnetsein. Indiesem Fallist es vorteilhaft,
wenn der Griff derart geformt ist, dass der Exzenterhebel
in seiner Verriegelungsposition in den Griff eintaucht, wo-
durch ein versehentliches Verschwenken des Exzenter-
hebels aus der Verriegelungsposition in die Freigabepo-
sition verhindert wird. Alternativ ist es mdglich, den Ex-
zenterhebel ortsfest zum Werkzeugmaschinengehause
oder undefiniert am Werkzeugmaschinengehduse aus-
zuflihren.

[0017] Die Kappe kann zusatzlich eine Fehimanipula-
tion an der mit der Konterschraube gesicherten Justier-
schraube verhindern.

[0018] Beim Schwenken des Exzenterhebels gleitet
die wenigstens eine Nockenkontur entlang einer Bewe-
gungsbahn. Um den Verschleil im Bereich der Kontakt-
flache zwischen der wenigstens einen Nockenkontur und
dem Giriff zu verringern, kann der Griff in diesem Kon-
taktbereich mit einer Anlaufscheibe versehen sein.
[0019] Weitere Vorteile ergeben sich aus der folgen-
den Figurenbeschreibung. In den Figuren sind verschie-
dene Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung
dargestellt. Die Figuren, die Beschreibung und die An-
spriiche enthalten zahlreiche Merkmale in Kombination.
Der Fachmann wird die Merkmale zweckmaRigerweise
auch einzeln betrachten und zu sinnvollen weiteren Kom-
binationen zusammenfassen.

[0020] In den Figuren sind gleiche und gleichartige

Komponenten mit gleichen Bezugszeichen beziffert.

[0021] Es zeigen:

Fig. 1A/B  eine bekannte handgefiihrte Werkzeugma-
schine mit verstellbarem Handgriff;

Fig. 2 eine Griffanordnung an einer erfindungsge-
malen Werkzeugmaschine;

Fig. 3 die Griffanordnung der Fig. 2 in einer Ex-
plosionsdarstellung;

Fig. 4 die Griffanordnung der Fig. 2 in einer
Schnittdarstellung;

Fig. 5 einen Handgriff in einer perspektivischen
Ansicht;

Fig. 6 eine Nockenkontur in einer Draufsicht;

Fig. 7 einen Exzenterhebel, einen Lagerbock und
eine Kappe im zusammengesetzten Zu-
stand in einer perspektivischen Ansicht;
und

Fig. 8 den Handgriff der Fig. 5 mit eingesetztem
Exzenterhebel.
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Ausfiihrungsbeispiel:

[0022] Fig. 1A zeigt eine aus dem Stand der Technik
bekannte handgefiihrte Werkzeugmaschine in Form ei-
nes Handschleifgerats SG. Das bekannte Handschleif-
gerat SG umfasst ein Gehause G, an dessen hinterem
Ende und in der N&he eines Ein-/Ausschalters EAS ein
hinterer Fihrungsgriff HG angeordnet ist. Der hintere
Fuhrungsgriff HG ist starr mit dem Handschleifgerat SG
ausgefiihrt. Das Handschleifgerat SG umfasst ferner ei-
nen vorderen Handgriff VG, welcher eine bligelférmige
Form aufweist. Der vordere Handgriff VG ist seitlich am
Handschleifgerat SG derart angeordnet, dass erum eine
Schwenkachse schwenkbar und bei Bedarf vom Hand-
schleifgerat SG l6sbar ist (Fig. 1 B). Insbesondere um-
fasst das Gehduse G ein Gegenkopplungsmittel GKM,
welches mit einem Kopplungsmittel KM am Handgriff VG
zusammenwirkt. Zum Verstellen der Position des vorde-
ren Handgriffs VG wird eine Spannschraube SP gelo-
ckert, anschlieRend der vordere Handgriff VG in die ge-
wiinschte Position verschwenkt und schliefllich die
Spannschraube SP wieder festgezogen, um das Kopp-
lungsmittel KM am Handgriff VG wieder in das Gegen-
kopplungsmittel GKM am Gehause G zu driicken. Durch
die schwenkbare Anbindung des vorderen Handgriffs VG
am Handschleifgerat SG kann die Position des vorderen
Handgriffs VG an unterschiedliche Umgebungsbedin-
gungen angepasst werden, beispielsweise an das
Schleifen oder Trennen auf der Flache, in Ecken, Ni-
schen usw.

[0023] Eine erfindungsgeméafe Werkzeugmaschine 2
ist in Fig. 2 nur angedeutet. Die Werkzeugmaschine 2
umfasst ein Werkzeugmaschinengehause 4 und eine re-
lativ zum Werkzeugmaschinengehause 4 in ihrer Win-
kellage verstellbare Griffanordnung 6. Das Werkzeug-
maschinengehause 4 kann beispielsweise ein Getriebe-
gehause sein und zumindest im Bereich der Griffanord-
nung 6 eine Zylinderform haben. Die Griffanordnung 6
umfasst einen Verriegelungsmechanismus 8 und einen
Handgriff 10. Der Handgriff 10 der Griffanordnung 6 weist
eine hohlkegelstumpfférmige Basis 12 und einen langli-
chen, L-férmigen Griffabschnitt 14 auf, welcher an die
hohlkegelstumpfférmige Basis 12 angeformt ist.

[0024] Wie in der Explosionsdarstellung der Fig. 3 zu
sehen, umfasst das Werkzeugmaschinengehause 4 ei-
nen hohlzylinderférmigen Dom 16 mit einem Kernloch
18, welcher ein Innengewinde aufweist (Fig. 4). Der Dom
16 steht vom Werkzeugmaschinengehause 4 hervor und
erstreckt sich entlang einer Bewegungsachse X.

[0025] Aus Fig. 3 geht weiter hervor, dass die hohlke-
gelstumpfférmige Basis 12 des Handgriffs 10 durch eine
Mantelwandung 20 und eine Deckenwandung 22 gebil-
det ist. Im montierten Zustand der Griffanordnung 6 ist
die Riickseite der Deckenwandung 22 des Handgriffs 10
dem Werkzeugmaschinengehduse 4 zugewandt. Die
Deckenwandung 22 weist eine Offnung 24 fiir den Dom
16 auf (Fig. 4).

[0026] Die dem Werkzeugmaschinengehduse 4 im
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montierten Zustand zugewandte Riickseite der Decken-
wandung 22 weist ein griffseitiges Kopplungsmittel 26
auf. Wie in Fig. 5 dargestellt, ist das griffseitige Kopp-
lungsmittel 26 als konzentrisch zur Offnung 24 ringférmig
um die Offnung 24 umlaufende Planverzahnung ausge-
staltet. Radial zwischen der Offnung 24 und dem Kopp-
lungsmittel 26 ist ein griffseitiger ebener Ringbereich 28
an der Deckenwandung 22 vorgesehen, welcher relativ
zum Kopplungsmittel 26 vertieft ist.

[0027] Konzentrisch zum Dom 16 bzw. zur Bewe-
gungsachse X ist ein gehauseseitiges Gegenkopplungs-
mittel 30 vorgesehen, welches als ringférmig um den
Dom 16 umlaufende Gegenplanverzahnung ausgestal-
tet ist (Fig. 3). Radial zwischen dem Dom 16 und dem
Gegenkopplungsmittel 30 ist ein geh&useseitiger ebener
Ringbereich 32 angeordnet, der relativ zum Gegenkopp-
lungsmittel 30 vertieft ist.

[0028] Der Verriegelungsmechanismus 8 ermdglicht
es, den Handgriff 10 zwischen einem mit dem Werkzeug-
maschinengehause 4 gekoppelten Zustand und einem
mit dem Werkzeugmaschinengehduse 4 entkoppelten
Zustand zu bewegen.

[0029] Befinden sich der Handgriff 10 und das Werk-
zeugmaschinengehause 4 im gekoppelten Zustand, sind
das Gegenkopplungsmittel 30 des Werkzeugmaschi-
nengehauses 4 und das Kopplungsmittel 26 des Hand-
griffs 10 in Eingriff. Der Handgriff 10 ist dann fest mit dem
Werkzeugmaschinengehduse 4 verbunden und kann
sich nicht relativ zum Werkzeugmaschinengehause 4
bewegen.

[0030] Befinden sich der Handgriff 10 und das Werk-
zeugmaschinengehduse 4 im entkoppelten Zustand,
sind das Gegenkopplungsmittel 30 des Werkzeugma-
schinengehduses 4 und das Kopplungsmittel 26 des
Handgriffs 10 auRer Eingriff. Dadurch ist eine Relativbe-
wegung zwischen dem Handgriff 10 und dem Werkzeug-
maschinengehause 4 mdoglich. Insbesondere kann die
Winkellage des Handgriffs 10 relativ zum Werkzeugma-
schinengehéause 4 verstellt werden, indem der Handgriff
10 um die Bewegungsachse X gedreht wird. Um die ein-
gestellte Winkellage festzulegen, wird mittels des Ver-
riegelungsmechanismus 8 wieder der gekoppelte Zu-
stand zwischen der Griffanordnung 6 und dem Werk-
zeugmaschinengehause 4 hergestellt.

[0031] Der Verriegelungsmechanismus 8 wird im Fol-
genden naher beschrieben.

[0032] Der Verriegelungsmechanismus 8 weistim dar-
gestellten Ausfiihrungsbeispiel ein Federelement 34, ei-
nen Exzenterhebel 36, einen Lagerbock 38 fiir den Ex-
zenterhebel 36, eine hohlzylinderférmige Justierschrau-
be 40 mit einem AuRengewinde (beispielsweise mit Ge-
windemaf M16) und einem Innengewinde (beispielswei-
se mit Gewindemall M8), eine Konterschraube 42 mit
einem AuRengewinde auf und eine Kappe 43 auf.
[0033] In Fig. 3 ist zu erkennen, dass das Federele-
ment 34 zwischen dem Werkzeugmaschinengehause 4
und dem Handgriff 10 angeordnetist. Genauer bilden die
ringférmigen Vertiefungen 28, 32 der Deckenwandung
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22 und des Werkzeugmaschinengehauses 4 im montier-
ten Zustand der Griffanordnung 6 einen ringférmigen Ka-
nal (Fig. 4), in dem das Federelement 34 in Form einer
Rechteckfeder angeordnetist. Das Federelement 34 ver-
I4uft also konzentrisch zum Dom 16 und zur Offnung 24.
[0034] Wie in Fig. 3 auRerdem zu sehen, hat der Ex-
zenterhebel 36 ein erstes Ende 44 und ein zweites Ende
46. An seinem ersten Ende 44 weist der Exzenterhebel
36 einen langlichen Exzentergriff 48 auf, von dem sich
zwei gabelférmig angeordnete, zueinander parallele
Schenkel 50 in Richtung des zweiten Endes 46 des Ex-
zenterhebels 36 erstrecken. Im montierten Zustand der
Griffanordnung 6 liegen die Schenkel 50 mit ihren Au-
Renseiten an der Innenseite der Mantelflache 12 des
Handgriffs 10 an, um ein Verdrehen des Exzenterhebels
36 um die Bewegungsachse X relativ zum Handgriff 10
zu verhindern (Fig. 2).

[0035] Der Exzenterhebel 36 ist zwischen einer in Fig.
2 dargestellten Verriegelungsposition und einer Freiga-
beposition schwenkbar. Wie in Fig. 2 und 3 zu erkennen,
ist der Handgriff 10 im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
derart geformt, dass der Exzenterhebel 36 in seiner Ver-
riegelungsposition in den L-férmigen Griffabschnitt 14
eintaucht.

[0036] Die Schenkel 50 haben am zweiten Ende 46
jeweils eine nach auflen gekrimmte Kontur 52, welche
im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel im Wesentlichen
halbkreisférmig ist. Der Mittelpunkt 54 der halbkreisfor-
migen Kontur 52 ist in Fig. 6 dargestellt. Zusatzlich ist an
den sich gegeniiberliegenden Innenflachen der Schen-
kel 50 jeweils ein kreisférmiger Drehzapfen 56 angeord-
net. Der Mittelpunkt 58 der Drehzapfen 56 ist ebenso in
Fig. 6 angedeutet. Der Kreismittelpunkt 58 eines jeden
kreisformigen Drehzapfens 56 hat einen Abstand D zum
Kreismittelpunkt 54 der entsprechenden gekrimmten
Kontur 52, der groRRer als Null ist. Auf diese Weise bildet
jede halbkreisféormige Kontur 52 beziiglich des Kreismit-
telpunkts 58 des entsprechenden Drehzapfens 56 eine
Nockenkontur. Mit anderen Worten ist die von den Mit-
telpunkten 54 definierte Achse exzentrisch zu der von
den Mittelpunkte 58 definierte Achse, welche die
Schwenkachse S flr den Exzenterhebel 36 bildet.
[0037] Wiein Fig. 8 zu erkennen, liegen die Schenkel
50 mit ihren gekrimmten Konturen 52 im montierten Zu-
stand an der Vorderseite der Deckenwandung 22 des
Handgriffs 10 an. Dadurch wird auch die Schwenkachse
S des Exzenterhebels 36 definiert, welche sich durch die
Mittelpunkte 58 der Drehzapfen 56 der beiden Schenkel
50 erstreckt. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit sind in
Fig. 8 nur der Handgriff 10 und der Exzenterhebel 36 in
seiner Verriegelungsposition dargestellt.

[0038] DerlLagerbock38des Verriegelungsmechanis-
mus 8 weist eine ringférmige Basis 60 mit einer Offnung
62 fur die Justierschraube 40 und zwei sich gegeniber-
liegende Stiitzelemente 64 auf, welche sich im Wesent-
lichen senkrecht von der Rickseite der Basis 60 weg
erstrecken. An dem der Basis 60 ferneren Ende der Stit-
zelemente 64 ist jeweils eine halbkreisférmige oder U-
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férmige Ausnehmung 66 vorgesehen. Im montierten Zu-
stand sind die Drehzapfen 56 der Schenkel 50 in den
Ausnehmungen 66 der Stiitzelemente 64 aufgenommen.
Dabei weisen die Stltzelemente 64 zur Deckenwandung
22 hinund liegen an den Innenseiten der Schenkel 50 an.
[0039] Anstelle von Ausnehmungen 66 kdnnen in den
Stltzelemente 64 alternativ auch Bohrungen fir die
Drehzapfen 56 vorgesehen sein.

[0040] Die hohlzylinderférmige Justierschraube 40
des Verriegelungsmechanismus 8 weisteinen langlichen
Korperabschnitt 68 und einen Kopfabschnitt 70 auf,
durch welche sich eine Bohrung 72 erstreckt. Zwischen
dem Korperabschnitt 68 und dem Kopfabschnitt 70 ist
eine ringférmig umlaufende Schulter 74 ausgebildet, an
welcher die Basis 60 des Lagerbocks 38 im montierten
Zustand der Griffanordnung 6 anliegt. Der K&perab-
schnitt 68 der Justierschraube 40 weist ein AuRengewin-
de und ein Innengewinde auf. Im montierten Zustand der
Griffanordnung 6 ist die Justierschraube 40 mit ihrem
Auflengewinde in das Innengewinde des Doms 16 ge-
schraubt. Genauer erstreckt sich die Justierschraube 40
im montierten Zustand der Griffanordnung 6 durch die
Offnung 62 in der Basis 60 des Lagerbocks 38, die Off-
nung 24 in der Deckenwandung 22 des Handgriffs 10,
das Federelement 34 und schlieBlich durch den Dom 16
des Werkzeugmaschinengehauses 4.

[0041] Bei der Montage der Griffanordnung 6 an das
Werkzeugmaschinengehause 4 wird der Reihe nach das
Federelement 34, der Handgriff 10, der Exzenterhebel
36 und der Lagerbock 38 aufden Dom 16 des Werkzeug-
maschinengehauses 4 aufgefadelt und mit der hohlzy-
linderférmigen Justierschraube 40 verschraubt. Zum Si-
chern der axialen Position der Justierschraube 40 ge-
geniber dem Werkzeugmaschinengehause 4 wird die
Konterschraube 42 in die Bohrung 72 der Justierschrau-
be 40 geschraubt. Die Konterschraube 42 kann bei-
spielsweise eine Innensechskantschraube sein. Wie in
Fig. 4 zu sehen, stitzt sich das in die Bohrung 72 ein-
tauchende Ende der Konterschraube 42 gegen einen
vom Kernloch 18 des Doms 16 gebildeten Absatz 78 ab,
um die Justierschraube 40 fest im Dom 16 zu verspan-
nen.

[0042] Aufdiese Weise kann zwischen der Schulter 74
der Justierschraube 40, welche als Anschlag fur den La-
gerbock 38 dient, und dem Gegenkopplungsmittel 30 des
Werkzeugmaschinengehauses 4 ein definierter Abstand
eingestellt werden. Dies wiederum definiert auch einen
vorbestimmten Abstand zwischen der Schwenkachse S
des Exzenterhebels 48 und dem Gegenkopplungsmittel
30 des Werkzeugmaschinengehauses 4.

[0043] Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel umfasst
die Griffanordnung 6 auerdem die Kappe 43. Aus Fig.
7 ist ersichtlich, dass die Kappe 43 eine im Wesentlichen
rechteckige Basiswand 82 aufweist, von deren Riickseite
sich im Wesentlichen senkrecht zur Basiswand 82 vier
Wande in Richtung des Werkzeugmaschinengehéauses
4 erstrecken. Genauer erstrecken sich von der Basis-
wand 82 zwei im Wesentlichen parallele Seitenwande
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84, eine zu den Seitenwanden 84 im Wesentlichen senk-
rechte Bodenwand 86 und ein zur Bodenwand 86 im We-
sentlichen paralleler Arm 88. Die Seitenwénde 84 sind
an ihrem der Bodenwand 86 ndheren Ende jeweils mit
einer Ausnehmung 90 versehen. Der Arm 88 weist an
seinem der Bodenwand 86 zugewandten Seite eine
Rastvorrichtung 92 in Form eines keilférmigen Vor-
sprungs auf.

[0044] Im montierten Zustand der Griffanordnung 6 ist
die Kappe 43 zwischen den Schenkeln 50 des Exzenter-
hebels 36 aufgenommen, wobei die Schenkel 50 des Ex-
zenterhebels 36 mit ihren Innenflaichen an den Seiten-
wanden 84 der Kappe 43 anliegen. Dadurch dienen die
AulRenseiten der Seitenwande 84 der Kappe 43 dem
Fihren der Schenkel 50 des Exzenterhebels 36 bei sei-
ner Schwenkbewegung von der Verriegelungsposition in
die Freigabeposition und umgekehrt. Darliber hinaus
stltzt sich die Kappe 43 mit der Bodenwand 86 an der
Mantelflache 12 des Handgriffs 10 ab. Durch diese An-
ordnung ist sichergestellt, dass sich die Kappe 43 relativ
zum Handgriff 10 nicht um die Bewegungsachse X dre-
hen kann. Gegen eine axiale Verschiebung entlang der
Bewegungsachse X vom Werkzeugmaschinengehduse
4 weg ist die Kappe 43 im montierten Zustand der Grif-
fanordnung 6 dadurch gesichert, dass der Exzentergriff
48 in radialer Richtung mit dem oberen Ende der Basis-
wand 82 der Kappe 43 Uberlappt und in axialer Richtung
vor dem oberen Ende der Basiswand 82 angeordnet ist
(Fig. 2).

[0045] DerlLagerbock 38istzwischendem Arm 88 und
der Bodenwand 86 angeordnet. Die Rastvorrichtung 92
des Arms 88 hintergreift dabei die Basis 60 des Lager-
bocks 38 und die beiden Stiitzelemente 64 des Lager-
bocks 38 sind in den Ausnehmungen 90 der Kappe 43
aufgenommen. Dies ist in Fig. 7 dargestellt. Auf diese
Weise ist der Lagerbock 38 relativ zur Kappe 43 und
somit auch zum Handgriff 10 sowohl gegen eine Verdre-
hung um die Bewegungsachse X als auch gegen eine
axiale Verschiebung entlang der Bewegungsachse X ge-
sichert.
[0046]
folgt:

Die Funktionsweise der Griffanordnung 6 ist wie

Im gekoppelten Zustand ist das Gegenkopplungs-
mittel 30 des Werkzeugmaschinengehduses 4 mit
dem Kopplungsmittel 26 des Handgriffs 10 gegen
die Wirkung des Federelements 34 in Eingriff. Die
Gegenkraft zur Federkraft wird durch die anderen
Komponenten des Verriegelungsmechanismus 8
aufgebracht. Dazu ist der Abstand zwischen Justier-
schraube 40 und dem Werkzeugmaschinengehau-
se 4 bzw. dessen Gegenkopplungsmittel 30 derart
eingestellt, dass in der in Fig. 2 dargestellten Verrie-
gelungsposition des Exzenterhebels 36 die Nocken-
konturen 52 der Schenkel 50 mit einer vordefinierten
Druckkraft gegen die Deckenwandung 22 driicken.
Dadurch werden die Drehzapfen 56 der Schenkel
50 gegen den Lagerbock 38 und dieser gegen die
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Schulter 74 der Justierschraube 40 gedriickt. Auf-
grund der Verankerung der Justierschraube 40 in
dem Dom 16 des Werkzeugmaschinengehduses 4
kanndie Justierschraube 40 aber die entsprechende
Gegenkraft auf den Lagerbock 38 ausiiben. Da sich
die Griffanordnung 6 im gekoppelten Zustand im
Gleichgewicht befindet, d.h. keine Bewegung aus-
fuhrt, muss somit die vom Exzenterhebel 36 bewirkte
Druckkraft von der vom Federelement 34 bewirkten
Federkraft im Gleichgewicht gehalten werden. So-
wohl die vom Exzenterhebel 36 bewirkte Druckkraft
als auch die vom Federelement 34 bewirkte Feder-
kraft wirken dabei auf die Deckenwandung 22 des
Handgriffs 10, aber in entgegengesetzten Richtun-
gen und koénnen sich somit ausgleichen.

[0047] Wird der Exzenterhebel 36 aus der Verriege-
lungsposition in die Freigabeposition gebracht, indem
der Exzenterhebel 36 in Richtung vom Handgriff 10 weg
um die Schwenkachse S verschwenkt wird, gleiten die
gekrimmten Konturen 52 der beiden Schenkel 50 auf
der Deckenwandung 22. Insbesondere verringert sich
der Abstand zwischen der Schwenkachse S des Exzen-
terhebels 36 und den Beriihrungspunkten der gekrimm-
ten Konturen 52 auf der Deckenwandung 22. Auf diese
Weise verringert sich die vom Exzenterhebel 36 auf die
Deckenwandung 22 des Handgriffs 10 bewirkte Druck-
kraft, so dass sich das Federelement 34 entspannen
kann. Durch das Entspannen des Federelements 34 wird
der Handgriff 10 vom Werkzeugmaschinengehduse 4
weggedriickt, wodurch das Gegenkopplungsmittel 30
des Werkzeugmaschinengehauses 4 aulier Eingriff mit
dem Kopplungsmittel 26 des Handgriffs 10 kommt.

Bezugszeichenliste

[0048]

2 Werkzeugmaschinen

4 Werkzeugmaschinengehduse
6 Griffanordnung

8 Verriegelungsmechanismus
10  Handgriff

12 Hohlkegelstumpfférmige Basis
14  L-férmiger Griffabschnitt

16 Dom
X Bewegungsachse
18  Kernloch

20 Mantelwandung

22  Deckenwandung

24 Offnung

26  CGriffseitiges Kopplungsmittel

28  Ciriffseitiger Ringbereich

30 Gehauseseitiges Gegenkopplungsmittel
32  Gehauseseitiger Ringbereich

34  Federelement

36  Exzenterhebel

S Schwenkachse
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38 Lagerbock

40  Hohlzylinderférmige Justierschraube

42  Konterschraube

43  Kappe

44  Erstes Ende des Exzenterhebels

46  Zweites Ende des Exzenterhebels

48  Exzentergriff

50 Schenkel des Exzenterhebels

52  Gekrimmte Kontur eines Schenkels

54  Mittelpunkt der gekrimmte Kontur eines Schen-
kels

56  Drehzapfen

58  Mittelpunkt eines Drehzapfens

D Abstand zwischen den Mittelpunkten 54 und 58

60 Ringférmige Basis des Lagerbocks

62  Offnung in der Basis des Lagerbocks

64  Stitzelemente des Lagerbocks

66  Halbkreisférmige Ausnehmung in den Stitzele-
menten des Lagerbocks

68  Langlichen Kérperabschnitt der Justierschraube

70  Kopfabschnitt der Justierschraube

72 Bohrung der Justierschraube

74  Schulter der Justierschraube

78  Absatz im Kernloch des Doms

82 Basiswand der Kappe

84  Seitenwande der Kappe

86 Bodenwand der Kappe

88 Arm der Kappe

90 Ausnehmung

92  Rastvorrichtung

Patentanspriiche

1. Werkzeugmaschine (2), insbesondere handgefiihr-

te Werkzeugmaschine, mit einem Werkzeugmaschi-
nengehause (4) und einer gegeniiber dem Werk-
zeugmaschinengehause (4) in ihrer Winkellage ver-
stellbaren Griffanordnung (6), wobei die Griffanord-
nung (6) enthalt:

wenigstens einen Griff (10) mit wenigstens ei-
nem Kopplungsmittel (26), welcher relativ zu
wenigstens einem Gegenkopplungsmittel (30)
des Werkzeugmaschinengehauses (4) in seiner
Winkellage verstellbar sowie entlang einer Be-
wegungsachse (X) linear beweglich ist, und

einen Verriegelungsmechanismus (8), welcher
dazu ausgebildet ist, den Griff (10) in einem ge-
koppelten Zustand festzulegen, bei welchem
das Kopplungsmittel (26) des Griffs (10) in Ein-
griff mit dem Gegenkopplungsmittel (30) des
Werkzeugmaschinengehauses (4) ist, so dass
der Griff (10) und das Werkzeugmaschinenge-
hause (4) fest miteinander verbunden sind, und
in einem entkoppelten Zustand freizugeben, bei
welchem das Kopplungsmittel (26) des Griffs
(10) auBer Eingriff mit dem Gegenkopplungs-
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mittel (30) des Werkzeugmaschinengehauses
(4) ist, so dass der Griff (10) relativ zum Werk-
zeugmaschinengehause (4) in seiner Winkella-
ge verstellbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass der Verriegelungs-
mechanismus (8) enthalt:

einen Exzenterhebel (36) miteinem ersten Ende
(44) und einem zweiten Ende (46), welcher um
eine zur Bewegungsachse (X) senkrecht verlau-
fende und im Bereich des zweiten Endes (46)
vorgesehene Schwenkachse (S) zwischen ei-
ner Verriegelungsposition und einer Freigabe-
position reversibel schwenkbar ist,

wenigstens ein Lagerelement (38) zum
schwenkbaren Lagern und Halten des Exzen-
terhebels (36), und

einen Anschlag (74) fur den Exzenterhebel (36)
zum Definieren eines vorbestimmten Abstands
zwischen der Schwenkachse (S) und dem Ge-
genkopplungsmittel (30) des Werkzeugmaschi-
nengehauses (4),

wobei am zweiten Ende (46) des Exzenterhe-
bels (36) wenigstens eine Nockenkontur (52)
vorgesehen ist, deren Mittelpunkt (54) aul3er-
halb der Schwenkachse (S) liegt, so dass der
Griff (10) durch Schwenken des Exzenterhebels
(36) in die Verriegelungsposition in den gekop-
pelten Zustand Uberfihrt und durch Schwenken
des Exzenterhebels (36) in die Freigabeposition
in den entkoppelten Zustand freigegeben wird.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass der Verriegelungs-
mechanismus (8) ferner ein zwischen dem Werk-
zeugmaschinengehause (4) und dem Griff (10) an-
geordnetes Federelement (34) enthalt, welches den
Griff (10) aus dem gekoppelten Zustand in den ent-
koppelten Zustand Uberfiihrt.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Position des
Anschlags (74) fir den Exzenterhebel (36) entlang
der Bewegungsachse (X) einstellbar ist.

Werkzeugmaschine (2) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass das Werkzeugma-
schinengehause (4) einen sich entlang der Bewe-
gungsachse (X) erstreckenden Dom (16) zum An-
bringen der Griffanordnung (6) aufweist.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass der Dom (16) hohl-
zylinderférmig ist und ein Innengewinde aufweist,
und dass der Anschlag (74) fir den Exzenterhebel
(36) an einer Justierschraube (40) mit einem AuRen-
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gewinde vorgesehen ist, welche in das Innengewin-
de des hohlzylinderférmigen Doms (16) einge-
schraubt ist.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet, dass die Justierschrau-
be (40) hohlzylinderférmig ist und ein Innengewinde
aufweist, wobei zum axialen Sichern der Justier-
schraube (40) eine Konterschraube (42) mit einem
AuBengewinde in die Justierschraube (40) einge-
schraubt ist.

Werkzeugmaschine (2) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass der Exzenterhebel
(36) zwei Schenkel (50) aufweist, welche am zweiten
Ende (46) des Exzenterhebels (36) jeweils eine No-
ckenkontur (52) bereitstellen und einen Drehzapfen
(56) aufweisen, wobei die Drehzapfen (56) die
Schwenkachse (S) des Exzenterhebels (36) definie-
ren.

Werkzeugmaschine (2) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass das wenigstens ei-
ne Lagerelementein Lagerbock (38) ist, welcher zwi-
schen den Schenkeln (50) des Exzenterhebels (36)
angeordnet ist.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet, dass der Lagerbock
(38) zwei Stiutzelemente (64) mit jeweils einer Aus-
nehmung (66) aufweist, wobei die Ausnehmungen
(66) die Drehzapfen (56) des Exzenterhebels (36)
aufnehmen.

Werkzeugmaschine (2) nach Anspruch 9 oder 10,
dadurch gekennzeichnet, dass die Griffanord-
nung (6) ferner eine Kappe (43) enthalt, welche den
Exzenterhebel (36) und den Lagerbock (38) gegen
ein Verdrehen um die Bewegungsachse (X) relativ
zum Griff (10) sichert.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

14






EP 3 395 500 A1

10






EP 3 395 500 A1

~\
<5

12



EP 3 395 500 A1

Ex S

& E
) L\rﬁ;
'_j-\ o~ J
& o ~ 2
- | / .
—— -
BRSNS AN @\M A A
\ 9/ ) \ R
g At |

13



EP 3 395 500 A1

14



EP 3 395 500 A1

TG ¢

15



7

TG,




EP 3 395 500 A1

G &

10
x 20 50

56 {’) |
P v e

26




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 3 395 500 A1

9

Européisches
Patentamt

European
Patent Office

Office européen
des brevets

—

EPO FORM 1503 03.82 (P04C03)

EUROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE

Nummer der Anmeldung

EP 17 16 8107

Kategoriel

Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich,
der maBgeblichen Teile

Betrifft
Anspruch

KLASSIFIKATION DER
ANMELDUNG (IPC)

X

DE 299 12 406 Ul (MVP HK IND LTD [HK])
9. September 1999 (1999-09-09)

* Anspriiche 1-4; Abbildungen 1-8 *

GB 2 391 501 A (BAYLY DESIGN ASS PTY LTD
[AU]) 11. Februar 2004 (2004-02-11)

* Seite 5, Zeile 3 - Seite 9, Zeile 4;
Abbildungen 1-10 *

WO 01719228 Al (CHAMBERLAIN GROUP INC
[US]) 22. Marz 2001 (2001-03-22)

* Anspriiche 1-7; Abbildungen 1-3 *

DE 39 21 752 Al (HILTI AG [LI])

17. Januar 1991 (1991-01-17)

* Spalte 3, Zeile 12 - Zeile 58;
Abbildungen 1-4 *

DE 10 2006 055014 Al (BOSCH GMBH ROBERT
[DE]) 29. Mai 2008 (2008-05-29)

* Anspriiche 1-12; Abbildungen 1-8 *

1-10

1-10

1-10

1-10

INV.
B24B23/00
B25F5/02

RECHERCHIERTE
SACHGEBIETE (IPC)

B24B
B25F
Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellt
Recherchenort AbschluBdatum der Recherche Prafer
Miinchen 5. Oktober 2017 Forciniti, Marco

KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE

X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet

Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer
anderen Veréffentlichung derselben Kategorie

A : technologischer Hintergrund

O : nichtschriftliche Offenbarung

P : Zwischenliteratur Dokument

T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundsatze
E : alteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
nach dem Anmeldedatum veréffentlicht worden ist
D : in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
L : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument

& : Mitglied der gleichen Patentfamilie, Gibereinstimmendes

18



EP 3 395 500 A1

ANHANG ZUM EUROPAISCHEN RECHERCHENBERICHT

UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 17 16 8107

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europaischen Recherchenbericht angefuhrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Europaischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EPO FORM P0461

05-10-2017
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angeflihrtes Patentdokument Verdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
DE 29912406 Ul 09-09-1999 CA 2276952 Al 07-01-2001
DE 29912406 U1 09-09-1999
EP 1074351 Al 07-02-2001
us 6317930 Bl 20-11-2001
GB 2391501 A 11-02-2004  KEINE
WO 0119228 Al 22-03-2001 US 6499172 Bl 31-12-2002
WO 0119228 Al 22-03-2001
DE 3921752 Al 17-01-1991  KEINE
DE 102006055014 Al 29-05-2008 CN 101541482 A 23-09-2009
DE 102006055014 Al 29-05-2008
EP 2094449 Al 02-09-2009
US 2009178520 Al 16-07-2009
WO 2008061837 Al 29-05-2008

Far nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : siehe Amtsblatt des Europaischen Patentamts, Nr.12/82

19




	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

