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公开了一种用于定位手持式工具机(100)的

方法，该手持式工具机具有通信单元(140)，其

中，通过所述通信单元(140)接收激活信号

(180)。提出了，在接收到所述激活信号(180)时

触发定位信号(190)。
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1.用于定位电设备、尤其是手持式工具机(100)的方法，所述电设备具有通信单元

(140)，其中，通过所述通信单元(140)接收激活信号(180)，

其特征在于，

在接收到所述激活信号(180)时触发定位信号(190)。

2.根据权利要求1所述的方法，其特征在于，借助输出单元(170)发出所述定位信号

(190)。

3.根据权利要求1或者2所述的方法，其特征在于，所述定位信号(190)被发出为声学的

和/或光学的定位信号(190a，190b)。

4.根据权利要求1至3中任一项所述的方法，其特征在于，在1秒、尤其是10秒、完全尤其

是15秒的时间段期间发出所述定位信号(190)。

5.根据前述权利要求中任一项所述的方法，其特征在于，所述定位信号(190)产生至少

一个5dB(A)的声压等级。

6.根据前述权利要求中任一项所述的方法，其特征在于，所述定位信号(190)由实施旋

转振荡的电动机(114)产生。

7.根据权利要求6所述的方法，其特征在于，所述旋转振荡具有120°的、尤其是30°的、

完全尤其是10°的最大振幅。

8.根据权利要求6或者7所述的方法，其特征在于，所述旋转振荡的频率在20Hz至

20kHz、尤其是200Hz至10kHz的范围内。

9.根据前述权利要求中任一项所述的方法，其特征在于，所述定位信号(190)由所述电

设备、尤其是所述手持式工具机(100)的工具接收部(150)以机械运动的形式产生。

10.根据权利要求9所述的方法，其特征在于，所述工具接收部(150)的机械运动实施为

最大振幅为5°、尤其是2°、完全尤其是1°的旋转运动。

11.根据权利要求9或者10所述的方法，其特征在于，所述工具接收部(150)的机械运动

实施为最大行程长度为3mm、尤其是2mm、完全尤其是1mm的往复运动。

12.根据权利要求9至11中任一项所述的方法，其特征在于，所述工具接收部(150)在1

秒、尤其是10秒、完全尤其是15秒的时间段期间实施所述机械运动。

13.根据前述权利要求中任一项所述的方法，其特征在于，在所述电设备、尤其是所述

手持式工具机(100)的运行期间停用所述定位信号(190)。

14.电设备、尤其是手持式工具机(100)，其用于执行根据前述权利要求中任一项所述

的用于定位电设备、尤其是手持式工具机(100)的方法。
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手持式工具机

技术领域

[0001] 本发明涉及具有前序部分的特征的用于定位手持式工具机的方法。

背景技术

[0002] 从WO2016/165869A2中已经已知用于具有无线模块的手持式工具的监控系统。

发明内容

[0003] 本发明的出发点是用于定位电设备、尤其是手持式工具机的方法，该电设备具有

通信单元，其中，通过所述通信单元接收激活信号。提出了，在接收到所述激活信号时触发

定位信号。

[0004] 本发明提供了用于定位电设备、尤其是手持式工具机的方法，利用所述方法，用户

能够可靠地在工作环境中定位电设备、尤其是手持式工具机，其方式是，在接收到激活信号

时触发定位信号。

[0005] 在本发明的范畴内，“电设备”应理解为工具机、手持式工具机、园艺器具、园艺工

具或者抽吸器具。

[0006] 在本发明的范畴内，“手持式工具机”尤其应理解为手引导式工具机、优选蓄电池

运行的手持式工具机。示例性地，手持式工具机能够构造为起子机、钻孔起子机、冲击式起

子机、旋转冲击式起子机、干墙起子机、刺锯或者构造为角钻机。

[0007] 电设备、尤其是手持式工具机具有通信单元。在此，电设备、尤其是手持式工具机

的通信单元能够布置在电设备、尤其是手持式工具机上。此外可设想，通信单元与电设备、

尤其是手持式工具机尤其是可拆卸地连接。此外，也可能将通信单元构造为用于改装电设

备、尤其是手持式工具机的可加装的通信单元。在本发明的范畴内，通信单元构造用于发出

和/或接收通信信号。通信单元接收激活信号。通信信号能够以导线连接的方式通过电线连

接或者通过在电路板上的导体轨来传输，和/或，通信信号能够无线地传送。通信信号的无

线传送在此能够以蓝牙、WLAN、红外、借助RFID技术的近场通信(NFC)的形式传送，也能够是

通信信号的本领域技术人员熟悉的其他无线传送。所使用的通信协议在此能够是

Bluetooth  Smart、GSM、UMTS、LTE、ANT、ZigBee、LoRa、SigFox、NB‑loT、BLE、IrDA以及其他本

领域技术人员熟悉的通信协议。

[0008] 激活信号借助具有通信单元的外部电设备被触发和发出。在此，外部电设备能够

例如是智能手机、平板电脑或者计算机，其中，也可设想基于云的接口。用户能够例如借助

程序、尤其是App触发激活信号。随后，外部电设备借助通信单元将激活信号发送到电设备、

尤其是手持式工具机的通信单元。电设备、尤其是手持式工具机的通信单元接收激活信号。

在此，电设备、尤其是手持式工具机能够是开启或者是关断的。通信单元构造用于，即使在

电设备、尤其是手持式工具机的关断状态下也能够接收激活信号。为此，通信单元能够具有

自己的能量供应单元。可设想，通信单元在接收到激活信号时将电设备、尤其是手持式工具

机置于运行准备就绪的状态下，尤其是将其开启。也可设想，通信单元在接收到激活信号时
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接通控制单元。

[0009] 根据本发明，电设备、尤其是手持式工具机的通信单元构造用于，在接收到激活信

号时触发定位信号。为此，通信单元能够将激活信号传送到电设备、尤其是手持式工具机的

控制单元。控制单元能够控制和/或调节电设备、尤其是手持式工具机。尤其地，控制单元能

够控制和/或调节电设备、尤其是手持式工具机的驱动单元。此外，控制单元能够例如将激

活信号转换成定位信号。定位信号是用于在用户的工作环境中定位电设备、尤其是手持式

工具机的信号。工作环境是在用户周围的周围环境，用户想要在所述周围环境中执行想做

的工作。工作环境能够例如是距用户例如30m的圆周范围。工作环境能够例如是建筑工地或

者车间。一旦触发了定位信号，则用户能够在工作环境中找到或者重新找到电设备、尤其是

手持式工具机。尤其地，用户能够根据定位信号确定电设备、尤其是手持式工具机在工作环

境中的位置。

[0010] 在一个方法步骤中，借助输出单元发出定位信号。为此，控制单元能够将定位信号

传送到输出单元。输出单元接收定位信号并且发出定位信号。用户能够感知所发出的定位

信号并且定位电设备、尤其是手持式工具机。电设备、尤其是手持式工具机具有输出单元。

输出单元能够布置在电设备、尤其是手持式工具机上。也可能使输出单元与电设备、尤其是

手持式工具机尤其是可拆卸地连接。替代地也可设想，输出单元构造为用于改装电设备、尤

其是手持式工具机的可加装的输出单元。输出单元包括至少一个输出元件。输出元件构造

用于输出、尤其是发出定位信号。例如，输出元件能够构造为扬声器、显示器、至少一个LED

或者用于产生振动的振动元件，但是也能够构造为电动机、传动单元或者工具接收部。也可

设想示例性提到的输出元件的组合。由此能够提供电设备、尤其是手持式工具机的紧凑且

成本有利的输出单元。

[0011] 在一个实施方式中，通信单元能够直接将激活信号转换成定位信号并且发送到输

出单元，使得基本上不需要控制单元。在此也可设想，通信单元将激活信号传送到输出单元

并且输出单元将激活信号转换成定位信号。该实施方式实现了电设备、尤其是手持式工具

机的定位，而基本上无需控制单元。

[0012] 在一个方法步骤中，定位信号以声学的和/或光学的定位信号来发出。为此，输出

单元、尤其是所述至少一个输出元件发送呈声学和/或光学的定位信号形式的定位信号。由

此，用户能够看到和/或听到定位信号，以便定位、找到或者重新找到电设备、尤其是手持式

工具机。声学定位信号例如能够是呈特定频率的至少一个音调、至少一个音调序列或者一

首乐曲。示例性地，光学定位信号能够是呈预给定的或者可调节的颜色的光或者至少一个

闪光。例如，光学信号能够借助电设备、尤其是手持式工具机的工作点照明装置来发送。工

作点照明装置用于照亮用户的工作点、尤其是工作环境。在一个实施方式中，声学定位信号

示例性地能够是振动、有节奏的振荡或者短暂的冲击。

[0013] 在一个替代实施方式中，定位信号能够作为触觉定位信号来发送。借助触觉定位

信号用户能够感觉到定位信号，以用于定位电设备、尤其是手持式工具机。

[0014] 在一个方法步骤中，在1秒、尤其是10秒、完全尤其是15秒的时间段期间发出定位

信号。在此，控制单元在接收到激活信号时触发定位信号，并且输出单元在1秒、尤其是10

秒、完全尤其是15秒的时间段期间发送定位信号。在该时间段期间，用户可定位电设备、尤

其是手持式工具机。可设想，在预给定的间歇之后，重新在这样的时间段期间发送定位信

说　明　书 2/6 页

4

CN 113474126 A

4



号，直到用户已经定位到电设备、尤其是手持式工具机为止。

[0015] 替代地，能够基本上不受限地发出定位信号，直到接收到另一个激活信号或者停

用信号并且结束发送定位信号为止。

[0016] 在一个方法步骤中，定位信号(190)产生至少一个5dB(A)的声压等级。输出单元、

尤其是输出元件在发出定位信号时产生至少5dB(A)的声压等级，使得用户能够定位电设

备、尤其是手持式工具机。至少5dB(A)的声压等级实现了，用户能够在声学上感知定位信号

以用于定位电设备、尤其是手持式工具机。

[0017] 在一个方法步骤中，定位信号由实施旋转振荡的电动机产生。电设备、尤其是手持

式工具机具有驱动单元，其中，驱动单元除了电动机还能够包括传动单元。传动单元构造用

于改变运动参量，尤其是适配、尤其是降低和/或增加电动机的转速。在一个实施方式中，传

动单元能够构造为行星齿轮传动装置，其中，也可设想，行星齿轮传动装置是能换挡的。电

设备、尤其是手持式工具机的电动机在至少一个运行状态下构造用于提供用于驱动主输出

元件的扭矩。在一个实施方式中，主输出元件构造为主输出轴。以优选的方式，主输出轴基

本上平行于电设备、尤其是手持式工具机的工作方向。在本发明的范畴内，“基本上平行”应

理解为一个方向相对于参考方向、尤其是在一个平面中的定向。

[0018] 在本发明的范畴内，“旋转振荡”应理解为电动机的整转的至少一部分，所述整转

的所述至少一部分交替地和/或有节奏地沿左旋方向和右旋方向执行。

[0019] 驱动单元、尤其是电动机由电设备、尤其是手持式工具机的能量供应单元供应以

能量。借助旋转振荡能够产生声学和/或光学的定位信号。在实施旋转振荡时，能够产生在

用户可听到的频率范围内的音调。驱动单元、尤其是电动机的旋转振荡产生在可听到的频

率范围内的音调，该音调会被用户感知为高频哔哔声。高频哔哔声能够由电动机的旋转方

向的高频转换极性来产生。此外，能够在传动单元中产生该音调，其方式是，行星齿轮传动

装置的至少一个行星级的行星齿轮的齿由于旋转振荡而接触、尤其是彼此撞击。行星级的

行星齿轮的齿相对于彼此具有齿隙，使得它们在旋转振荡期间短暂地脱离接触并且在再次

进入接触的情况下产生在可听到的频率范围内的音调。此外，旋转振荡实现了用户能够感

知到的振动，因为振动能够借助手持式工具机的周围环境来传输。在一个优选实施方式中，

驱动单元是用于输出定位信号的输出单元。

[0020] 在一个方法步骤中，旋转振荡具有120°、尤其是30°、完全尤其是10°的最大振幅。

旋转振荡的最大振幅在此应如此理解，使得电动机的至少部分的整转的所述至少一部分的

第一反转点到电动机的整转的所述至少一部分的第二反转点的间隔最大为120°、尤其是

30°、完全尤其是10°。在此，第一反转点能够是在电动机的旋转方向从左旋向右旋转变时，

或者反过来。

[0021] 第二反转点能够是在电动机的旋转方向从右旋向左旋转变时，或者反过来。

[0022] 在一个方法步骤中，旋转振荡的频率在20Hz至20kHz、尤其是200Hz至10kHz的范围

内。由此，借助输出单元、尤其是所述至少一个输出元件实现了尽可能高效地发送定位信

号。

[0023] 在一个方法步骤中，定位信号由电设备、尤其是手持式工具机的工具接收部以机

械运动的形式产生。电设备、尤其是手持式工具机在此具有用于与应用工具连接的工具接

收部。工具接收部在一个实施方式中配属于主输出轴、尤其是与其连接，使得主输出轴的驱
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动能够传输到工具接收部。应用工具能够示例性地以起子机批头的形式构造为HEX‑钻头、

SDS‑Quick‑应用工具、圆柄钻头或者套筒扳手。工具接收部在一个实施方式中能够构造为

多边形内接收部、尤其是六边形内接收部。也可设想，工具接收部成型为多边形外接收部或

者成型为夹头。

[0024] 在一个方法步骤中，工具接收部的机械运动实施为最大振幅为5°、尤其是2°、完全

尤其是1°的旋转运动。旋转运动在此能够沿右旋方向、左旋方向或者在两个旋转方向之间

交替地进行。旋转运动的最大振幅应如此理解，使得工具接收部的旋转运动的第一点到工

具接收部的旋转运动的第二点的间隔最大为5°、尤其是2°、完全尤其是1°。

[0025] 在一个方法步骤中，工具接收部的机械运动实施为最大行程长度为3mm、尤其是

2mm、完全尤其是1mm的往复运动(Hubbewegung)。“往复运动”应理解为工具接收部相对于主

输出轴的轴向运动。行程长度在此为往复运动的一个运动行程的长度，该长度最大为3mm、

尤其是2mm、完全尤其是1mm。

[0026] 在一个方法步骤中，工具接收部在1秒、尤其是10秒、完全尤其是15秒的时间段期

间实施机械运动。在1秒、尤其是10秒、完全尤其是15秒的时间段期间，工具接收部实施机械

运动，使得用户可定位手持式工具机。可能的是，在预给定的间歇之后，工具接收部在这样

的时间段期间重新实施机械运动，直到用户定位到电设备、尤其是手持式工具机为止。

[0027] 在一个方法步骤中，在电设备、尤其是手持式工具机运行期间停用定位信号。由此

实现了，用户在电设备、尤其是手持式工具机运行期间继续专注于他期望的、待执行的工

作。避免了用户因所发出的定位信号而分心。在电设备、尤其是手持式工具机运行期间，控

制单元检测电设备、尤其是手持式工具机的运行状态并且在接收到激活信号时禁止将其转

换成定位信号。也可设想，在运行电设备、尤其是手持式工具机期间通信单元在接收到激活

信号时禁止将激活信号传送到控制单元。此外可能的是，在运行电设备、尤其是手持式工具

机期间输出单元禁止定位信号的发出。

[0028] 电设备、尤其是手持式工具机还包括能量供应单元和手动开关。手动开关能够由

用户借助至少一个手指来操纵，以便控制和/或调节电设备、尤其是手持式工具机的驱动单

元。电设备、尤其是手持式工具机的能量供应单元设置用于至少给驱动单元、尤其是电动

机、通信单元、控制单元和输出单元进行能量供应。优选，电设备、尤其是手持式工具机是蓄

电池运行的电设备、尤其是手持式工具机，所述蓄电池运行的电设备能够借助至少一个蓄

电池、尤其是借助手持式工具机蓄电池包来运行。在这里，能量的提供于是通过至少一个能

量供应单元借助至少一个蓄电池进行。在本发明的范畴内，“手持式工具机蓄电池包”应理

解为至少一个蓄电池单体和蓄电池包壳体的结合。手持式工具机蓄电池包有利地构造用于

给通常售卖的蓄电池运行的手持式工具机进行能量供应。所述至少一个蓄电池单体能够例

如构造为具有3.6V额定电压的锂离子蓄电池单体。在本发明的一个实施方式中，所述至少

一个蓄电池能够固定于壳体地基本上布置、尤其是安装、完全尤其是装配在手持式工具机

壳体内。然而也可能的，在另一个实施方式中，所述至少一个蓄电池构造为可更换的蓄电

池、尤其是可更换的蓄电池包。替代地，手持式工具机能够是电网运行的手持式工具机，该

电网运行的手持式工具机能够借助电源线与外部电源插座连接。在此，外部电源插座能够

以50Hz或者60Hz的频率提供例如100V、110V、120V、127V、220V、230V或者240V的电压，然而

也能够提供三相交流电压。本领域技术人员充分已知外部电源插座的可能构型以及与其相
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关的可用电压。

[0029] 在一个实施方式中，通信单元能够具有自身的用于能量供应的能量供应单元。例

如，自身的能量供应单元能够是电池、尤其是纽扣电池、电容器或者是至少一个蓄电池。由

此实现了，输出单元能够独立于电设备、尤其是手持式工具机的能量供应单元地发出定位

信号。

[0030] 本发明还提出一种电设备、尤其是手持式工具机，其用于执行用于定位电设备、尤

其是手持式工具机的方法。

附图说明

[0031] 下面参照优选实施方式阐述本发明。后面的附图示出：

[0032] 图1是根据本发明的电设备的示意性侧视图；

[0033] 图2是根据本发明的用于定位电设备的方法的流程图。

具体实施方式

[0034] 图1示出根据本发明的电设备，其中，它在这里构造为手持式工具机100。示例性

地，手持式工具机100构造为示例性的蓄电池起子机。手持式工具机100包括主输出轴120和

工具接收部150。手持式工具机100具有带有手柄126的手持式工具机壳体110。手持式工具

机壳体110在这里T形地构造，其中，也可设想手枪形的手持式工具机壳体。手持式工具机

100为了独立于电网的电力供应而能够与用于蓄电池运行的能量供应部机械连接且电连

接，使得手持式工具机100构造为蓄电池运行的手持式工具机100。

[0035] 手持式工具机壳体110在此如图示包括驱动单元111。驱动单元111又包括具有电

动机壳体113的电动机114和传动单元118。传动单元118能够构造为至少一个可换挡的行星

齿轮传动装置。传动单元118经由马达轴116与电动机114连接。传动单元118设置用于，将马

达轴116的旋转经由主输出轴120转换成在传动单元118和工具接收部150之间的旋转。在该

实施方式中，主输出轴120用作工具轴线104。如图所示，传动单元118配有传动部壳体119。

传动部壳体119示例性地布置在手持式工具机壳体110中。然而也可设想，如果手持式工具

机100以“开放式框架(open  frame)”结构形式构造，则电动机114和传动单元118能够直接

布置在手持式工具机壳体110中。手持式工具机100还包括手动开关130，该手动开关能够由

用户操纵。手动开关130控制驱动单元111。手持式工具机100还具有用于调节和/或控制驱

动单元111的控制单元102。在由用户操纵手动开关130的情况下，驱动单元111被接通。驱动

单元111能够电子地控制和/或调节，使得能够实现反向运行和借助手动开关130实现对期

望旋转速度的预设。电动机114在该实施方式中构造为电子换向马达。

[0036] 优选，工具接收部150附接成型和/或构造在主输出轴120上。工具接收部150在这

里构造为夹头，该夹头设置用于接收应用工具160。

[0037] 在该实施方式中，手持式工具机100具有用于手持式工具机100的能量供应的能量

供应单元300。在这里，借助未详细呈现的手持式工具机蓄电池包进行能量供应。通过能量

供应单元300提供能量是借助手持式工具机蓄电池包发生，其中，手持式工具机蓄电池包可

更换地构造。

[0038] 在该实施方式中，手持式工具机100包括通信单元140。在这里，通信单元140布置
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在手持式工具机壳体110内。通信单元140构造用于接收激活信号180。激活信号180由未详

细呈现的外部电设备发出。激活信号180的传送借助在通信单元140和外部电设备之间的无

线电连接无线地进行。通信单元140以导线连接的方式将激活信号180传送到控制单元102。

控制单元102接收激活信号180并且将其转换成定位信号190。

[0039] 手持式工具机100还包括用于发送定位信号190的输出单元170。为此，控制单元

102将定位信号190传送到输出单元170。输出单元170包括用于输出定位信号190的输出元

件172。输出单元170优选是驱动单元111。定位信号190在该实施方式中产生至少5dB(A)的

声压等级。

[0040] 图2示出根据本发明的用于定位手持式工具机100的方法的流程图200。在方法步

骤210中，通信单元140从外部电设备接收激活信号180。在方法步骤220中，通信单元140将

激活信号180传送到控制单元102。控制单元102在方法步骤230中接收激活信号180并且将

其转换成定位信号190。在方法步骤240中，控制单元102将定位信号190传送到输出单元

170。在方法步骤250中，输出单元170借助输出元件172在1秒的时间段内发送定位信号190。

定位信号190在此产生至少5dB(A)的声压等级。在选项250a中，定位信号190作为声学定位

信号190a来发送，而在选项250b中，定位信号190作为光学定位信号190b来发送，并且，在选

项250c中，定位信号190作为触觉定位信号190c来发送。也可设想声学定位信号190a、光学

定位信号190b和触觉定位信号190c的组合。在选项250d中，定位信号190由电动机114以旋

转振荡的形式发送。旋转振荡在此具有120°的最大振幅，其中，扭转振荡的频率位于20Hz至

20kHz的范围内。在选项250e中，定位信号190由工具接收部150以机械运动的形式发送。在1

秒的时间段期间实施工具接收部150的机械运动。在此，在选项250f中，工具接收部150的机

械运动是最大振幅为5°的旋转运动。在选项250g中，工具接收部150的机械运动是最大行程

长度为3mm的往复运动。当手持式工具机100在运行中并且由用户使用时，在方法步骤260中

停用定位信号190。在此，控制单元102不将定位信号190传送到输出单元170。
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