ES 2344404 T3

. @ Numero de publicacién: 2 344 404
OFICINA ESPANOLA DE

PATENTES Y MARCAS @ Int. Cl.:
B25D 17/04 (2006.01)

ESPANA

@) TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA T3

Numero de solicitud europea: 02729781 .1
Fecha de presentacién : 13.03.2002

Numero de publicacién de la solicitud: 1414624
Fecha de publicacion de la solicitud: 06.05.2004

Titulo: Maquina herramienta manual con mango antivibracion.

Prioridad: 24.07.2001 DE 101 36 015 @ Titular/es: Robert Bosch GmbH
Postfach 30 02 20
70442 Stuttgart, DE

Fecha de publicacién de la mencion BOPI: @ Inventor/es: Meixner, Gerhard
26.08.2010

Fecha de la publicacién del folleto de la patente: Agente: Carvajal y Urquijo, Isabel
26.08.2010

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacién en el Boletin europeo de patentes, de
la mencién de concesién de la patente europea, cualquier persona podra oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposicién debera formularse por escrito y estar motivada; sélo se
considerara como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposicién (art. 99.1 del
Convenio sobre concesion de Patentes Europeas).

Venta de fasciculos: Oficina Espafiola de Patentes y Marcas. P° de la Castellana, 75 — 28071 Madrid



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 344 404 T3

DESCRIPCION

Maiquina herramienta manual con mango antivibracion.
Estado de la técnica

La presente invencion se refiere a una maquina herramienta manual con mango antivibracién, que tiene dos brazos
que se extienden aproximadamente paralelos al eje longitudinal de la maquina herramienta manual y que estd acoplado
elasticamente con la carcasa de la maquina.

Especialmente en mdquinas herramientas manuales con un accionamiento de percusion, por ejemplo martillo per-
forador, martillo de cincel y similares, se producen vibraciones realmente fuertes en la maquina, que son transmitidas
sobre el mando de la mdquina y no son solamente desagradables para el operador, sino que pueden ser perjudiciales
para la salud. Por ejemplo, se conocen a partir del documento DE 195 03 526 A1 medidas para amortiguar el mando
de una miquina herramienta manual contra vibraciones. Estas medidas consisten, por ejemplo, en que el mango esta
acoplado en un extremo a través de un muelle de amortiguacién o un sistema de resorte con la carcasa de la maquina
y en que el mango estd conectado en el extremo opuesto por medio de una articulacién giratoria con la carcasa de la
maquina. En esta publicacién se propone también conectar los dos extremos de dos brazos del mango, que se extien-
den paralelos al eje longitudinal de la miquina herramienta manual a través de un material de amortiguacién de las
vibraciones, por ejemplo material de elastdmero termopldstico, con la carcasa de la maquina. Por lo tanto, hasta ahora
es habitual conectar el mango en dos lugares con la carcasa de la mdquina. Aunque estdn previstos uno o varios puntos
de acoplamiento con medios de amortiguacidn, a pesar de todo tiene lugar todavia un sobreacoplamiento relativamente
alto de vibraciones desde la carcasa de la maquina sobre el mango.

Se conoce a partir de los documentos GB 1 549 771 y DE 41 04 917 A1, respectivamente, una maquina herramienta
manual con un mango de amortiguacion de las vibraciones, que tiene dos brazos que se extienden aproximadamente
paralelos al eje longitudinal de la maquina herramienta manual y que estd acoplado eldsticamente con la carcasa
de la miquina. En este caso, en cada brazo estd articulada una palanca alineada esencialmente perpendicular al eje
longitudinal de la maquina con uno de sus dos extremos, y las palancas estdn articuladas con sus otros extremos en
una zona de la carcasa de la maquina que se encuentra entre los dos brazos del mango. Los dispositivos de mango
mostrados aqui tienen inconvenientes, puesto que, por una parte, son necesarias muchas piezas y, por otra parte,
aparecen riesgos de lesiones debido a la estructura abierta.

Por lo tanto, la invencién tiene el cometido de indicar una médquina herramienta manual con un mango del tipo
mencionado al principio, que estd acoplado con medios lo mas sencillos posible con efecto de amortiguacién de las
vibraciones en la carcasa de la maquina herramienta manual.

Ventajas de la invenciéon

El cometido mencionado se soluciona con las caracteristicas de la reivindicacién 1. Puesto que el mango esta
acoplado solamente a través de las palancas con la carcasa de la maquina y no tiene ya puntos de conexion directa con
la carcasa de la maquina, se produce un desacoplamiento muy fuerte del mango frente a vibraciones de la carcasa de
la maquina. Ademds, el mango recibe una estabilidad realmente alta con la construccién de palanca.

Los desarrollos ventajosos de la invencién se deducen a partir de las reivindicaciones dependientes.

Es conveniente que las palancas articuladas en los brazos individuales del mango sean de la misma longitud. De esta
manera, se garantiza que el movimiento relativo entre el mango y la carcasa de la maquina tenga casi exclusivamente
una componente en la direccién del eje longitudinal de la maquina herramienta manual. A este respecto, casi no se
producen componentes de movimiento en otras direcciones, que podrian proporcionar una aceleracion adicional en la
mano del operador.

Se puede conseguir una mejora de la guia y estabilidad del mango porque en la carcasa de la maquina y en cada
uno de los dos brazos del mango estdn articuladas dos palancas paralelas, alineadas esencialmente paralelas al eje
longitudinal de la maquina.

Con preferencia, los extremos de los brazos del mango estan apoyados eldsticamente en la carcasa de la maquina.
Otra forma de realizacién ventajosa para la amortiguacion de las vibraciones del mango consiste en que entre el
mango y la carcasa de la maquina estdn dispuestos uno o varios actuadores controlables o regulables eléctricamente,
que amortiguan una vibracién del mango, porque contrarrestan una fuerza o movimiento que se produce a través de la
vibracién de la carcasa de la maquina.

Dibujo

A continuacion se explica en detalle la invencién con la ayuda de varios ejemplos de realizacion representados en
el dibujo. En este caso:
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La figura 1 muestra una representacién de principio de un mango alojado por medio de palancas en la carcasa de la
madquina, en la que las palancas no tienen diferentes puntos de articulacién de acuerdo con la invencidn en la carcasa
de la maquina.

La figura 2 muestra una representacién de principio de un mango alojado por medio de palancas en la carcasa de
la maquina, en la que las palancas tienen un punto de articulacién comun en la carcasa de la médquina.

La figura 3 muestra una representacién de principio de un mango alojado por medio de dos osciladores paralelos
en la carcasa de la maquina.

Descripcion de ejemplos de realizacion

En la figura 1 se representa de forma esquemdtica una maquina herramienta manual de acuerdo con la invencidn,
por ejemplo un martillo perforador o martillo de cincel o similar. La maquina herramienta manual esta constituida por
una carcasa de mdquina 1, en la que se encuentra el accionamiento de la maquina, y por un mango 3 acoplado con
la carcasa de la maquina 1. El mango 3 estd configurado en forma de U y posee dos brazos 5y 7, que se extienden
aproximadamente paralelos al eje longitudinal 9 de la mdquina herramienta manual.

Con preferencia, los extremos de los brazos 5 y 7 del mango 3 penetran en bolsas 11 y 13 formadas integralmente en
la carcasa de la maquina 1. En estas bolsas 11 y 13 estdn apoyados los extremos de los dos brazos 5 y 7 sobre elementos
de resorte 15 y 17 contra la carcasa de la maquina. Estos elementos de resorte 15 y 17 absorben la fuerza de presién
de apriete ejercida sobre el mango 3 por el operador. Una forma de realizacién ventajosa para la amortiguacién de las
vibraciones del mango consiste en que entre el mango 3, adicionalmente a los muelles 15, 17 o también sin muelles,
y la carcasa de la maquina 1 estdn dispuestos uno o varios actuadores controlables o regulables eldsticamente, que
amortiguan una vibracién del mango 3, de tal forma que contrarrestan una fuerza o movimiento que se produce a través
de la vibracion de la carcasa de la maquina 1. Tales actuadores se conocen, por ejemplo, a partir de los documentos
EP 0206 981 A2 0 WO 98/21014.

En cada uno de los dos brazos 5 y 7 del mango 3, que se extienden horizontales estd articulada una palanca 19,
21, de tal forma que se puede articular en la direccién el eje longitudinal 9 de la mdquina herramienta manual. Las
dos palancas 19 y 21 tienen la misma longitud. Los extremos de las palancas 19 y 21 que estdn colocados alejados de
los brazos 5 y 7 estdn articulados en la carcasa de la mdquina 1 en una zona que se encuentra entre los dos brazos 5
y 7, de manera que estdn alineados esencialmente perpendiculares al eje longitudinal 9 de la maquina. Los puntos de
articulacién 23 y 25 de las dos palancas 19 y 21 estdn estrechamente adyacentes entre si en la carcasa de la maquina 1.

Se puede prevenir un basculamiento o inclinacion lateral del mango a través de medios, que sincronizan las palan-
cas 19y 21 en su movimiento.

Con el mecanismo de palanca descrito anteriormente se obtiene un desacoplamiento muy fuerte del mango 3 frente
a vibraciones de la carcasa de la maquina 1, que son provocadas, por ejemplo, por un mecanismo de percusién. El
desacoplamiento del mango frente a la carcasa de la maquina se produce porque debido al mecanismo de palanca no
son necesarios puntos de conexion directos entre el mango 3 y la carcasa de la maquina 1, para prestar al mango 3 una
alta estabilidad. Las palancas 19 y 21 se ocupan de que el mango 3 pueda realizar un movimiento relativo frente a la
carcasa de la maquina 1 caso exclusivamente en la direccién del eje longitudinal 9 de la maquina. Otros componentes
de movimiento, por ejemplo un basculamiento o inclinacién lateral del mango 3 esté casi excluido como consecuencia
de una alta sincronizacién de los dos movimientos de palanca.

Durante el trabajo con la maquina y la articulacién resultante en este caso de las dos palancas 19 y 21 se modifica
la distancia d entre los puntos de articulacién 35 y 37 de las dos palancas 19 y 21 en los brazos horizontales 5 y 7
del mango 3 en una zona de aproximadamente 0,1 mm. Esta modificacion ligera de la distancia de entre los puntos de
articulacion 35 y 57 se puede absorber porque el mango 3 esté disefiado o bien esta constituido por un material tal que
permite una cierta deformacioén eldstica.

El ejemplo de realizacion representado en la figura 2 de una maquina herramienta manual con un mango antivibra-
cién es igual al ejemplo de realizacion representado en la figura 1, salvo la articulacién de las dos palancas 19 y 21 en
la carcasa de la maquina 1. Mientras que en el ejemplo de realizacion en la figura 1, las dos palancas 19 y 21 presentan
puntos de articulacion 23 y 25 adyacentes entre si, las palancas 19 y 21 en el ejemplo de realizacion representado en la
figura 2 tienen un punto de articulaciéon 39 comtn en la carcasa 1. Es decir, que las dos palancas 19 y 21 est4n alojadas
de forma giratoria en la carcasa 1 sobre un eje comun 39.

En la figura 3 se representa otro ejemplo de realizacién de una maquina herramienta con mango antivibracién
3. Todas las partes en este ejemplo de realizacion, que tienen la misma funcién que en los ejemplos de realizacién
descritos anteriormente, tienen los mismos signos de referencia ya utilizados en las figuras 1 y 2. Por lo tanto no
se describen ya en particular los detalles descritos en conexidn con las figuras 1 y 2. La diferencia esencial de este
ejemplo de realizacion representado en la figura 3 con respecto a los ejemplos de realizacion descritos anteriormente
consiste en el mecanismo de palanca, que conecta el mango 3 con la carcasa de la maquina 1. Mientras que en los
ejemplos de realizacion segun las figuras 1y 2, cada brazo 5, 7 estd conectado solamente por medio de una palanca con
la carcasa de la maquina 1, en el brazo 5 del mango 3 y en la carcasa de la maquina 1 estdn articuladas dos palancas
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41y 43 paralelas y en el brazo 7 y en la carcasa de la maquina 1 estdn articuladas igualmente dos palancas paralelas
45 y 47. Es decir, que cada una de las dos palancas 5, 7 estd conectada eldsticamente a través de un llamado oscilador
paralelo 41, 43 y 45, 47 con la carcasa de la maquina. Los osciladores paralelos 41, 43 y 45, 47 prestan al mango 3
un alojamiento estable libre de juego y suprimen componentes de movimiento muy indeseables, que se desvian de un
movimiento del mango en la direccion del eje longitudinal 9 de la maquina.

En el ejemplo de realizacion mostrado en la figura 3, las palancas 41, 45 y 43, 47 opuestas entre si de los dos
osciladores paralelos tienen, respectivamente, un punto de articulaciéon comiin 49, 51 en la carcasa de la maquina 1.
Las palancas 41, 45 y 43, 47 opuestas en cada caso entre si pueden tener, sin embargo, igualmente, como en el ejemplo
de realizacién segun la figura 1, unos puntos de articulacién adyacentes entre si y de la misma manera en sus extremos
pueden estar provistos con redondeos, que presentan dentados que engranan entre si. De esta manera, se consigue un
sincronismo muy alto de los movimientos de los dos brazos 5 y 7 del mango 3.
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REIVINDICACIONES

1. Maquina herramienta manual con mango antivibracion, que tiene dos brazos (5, 7) que se extienden aproxima-
damente paralelos al eje longitudinal (9) de la maquina herramienta y que estd acoplado eldsticamente con la carcasa
de la médquina (1), en la que en cada uno de los dos brazos (5, 7) estd articulada al menos una palanca (19, 21, 41,
43, 45, 47) alineada esencialmente perpendicular al eje longitudinal (9) de la madquina, con uno de sus dos extremos
y porque las palancas (19, 21, 41, 43, 45, 47) estdn articuladas con sus otros extremos en una zona de la carcasa de la
madaquina (1) que se encuentra entre los dos brazos (5, 7) del mango (3), caracterizada porque las palancas (19, 21,
41, 43, 45, 47) tienen un punto de articulacién comun (39, 49, 51) en la carcasa de la maquina (1).

2. Méaquina herramienta manual de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizada porque las palancas (19, 21,
41, 43, 45, 47) tienen la misma longitud.

3. Méquina herramienta manual de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque en
la carcasa de la maquina (1) y en cada uno de los dos brazos (5, 7) del mango (3) estan articuladas dos palancas (41,
43, 45, 47) paralelas, alineadas esencialmente perpendiculares al eje longitudinal (9) de la maquina.

4. Méquina herramienta manual de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque los
extremos de los brazos (5, 7) del mango (3) estdn apoyados eldsticamente en la carcasa de la maquina (1).

5. Méquina herramienta manual de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque
entre el mango (3) y la carcasa de la mdquina (1) estdn dispuestos uno o varios actuadores controlables o regulables
eléctricamente, que amortiguan una vibracién del mango (3), porque contrarrestan una fuerza o movimiento que se
genera a través de la vibracion de la carcasa de la maquina (1).
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