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(54) Bezeichnung: Handkiichengerit mit entsprechendem Werkzeug zur Nahrungsmittelbearbeitung

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Handkui-
chengerat (1), insbesondere Stabmixer, wobei ein Abtrieb
(19) des Handkiichengerats (1) mit einer Koppelstelle (17)
flr wenigsten ein, vorzugsweise fiir zwei ineinandergreifen-
de, Werkzeug/e (20, 20a, 20b) verbindbar ist, wobei die in-
einandergreifenden Werkzeuge (20, 20a, 20b) vorzugswei-
se durch ein duleres Werkzeug (20a) und ein innerhalb des
auleren Werkzeugs (20a) angeordnetes inneres Werkzeug
(20b) ausgebildet sind.

Mit der Erfindung ist vorteilhaft erreichbar, dass Ruhrgut
wahrend der Bearbeitung in der Rihrschissel verbleibt und
dort zligig zu einer moglichst homogenen Masse verarbeitet
wird.
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Beschreibung
Hintergrund der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Handklchengerat,
insbesondere einen Stabmixer, mit einer Koppelstel-
le fur Werkzeuge zur Nahrungsmittelbearbeitung.

Stand der Technik

[0002] Die Ublichen Handkiichengerate haben sich
grundsatzlich bewahrt. Sie weisen jedoch insbeson-
dere beim Kneten von zahem Rihrgut den Nachteil
auf, dass das Ruhrgut zum Aufsteigen an den sich
drehenden Knetwerkzeugen sowie an der Wandung
der Ruhrschissel neigt und damit die Koppelstelle fur
die Werkzeuge des Handklichengerats verschmut-
zen kann, wodurch der Aufwand zur Reinigung des
Geréts zunimmt.

[0003] Bekannt sich auch Handrihrgerate, welche
zwei Koppelstellen aufweisen, die zwei unterschied-
liche Werkzeuge empfangen kénnen. Die Rotations-
achsen dieser Werkzeuge verlaufen parallel von-
einander beabstandet und kénnen somit gegensin-
nig angetrieben werden. Durch den Abstand zwi-
schen den Achsen kann somit ein mdéglichst grofder
Bereich des zu verarbeitenden Rihrguts abgedeckt
werden, so dass eine homogene Masse nach rela-
tiv kurzer Zeit hergestellt werden kann. Um solch zu-
friedenstellende Ergebnisse benétigen diese Hand-
rihrgerate jedoch zwei Werkzeuge, die durch rela-
tiv komplizierte Schnittstellen gesteuert werden mus-
sen. Durch den Abstand zwischen den Rotations-
achsen wirken die Handruhrer ferner grof3 und sind
manchmal schlecht handhabbar, falls beispielsweise
die Verarbeitungsschissel klein bemessen ist.

[0004] Dartber hinaus kdénnen sich bei der Bearbei-
tung in einer Schissel Bereiche ausbilden, in denen
das Ruhrgut unerwiinscht lange ohne Bearbeitung
verweilt. Dies kann zu einer Beeintrachtigung der Ho-
mogenitat oder zu der Notwendigkeit einer Verlange-
rung des Ruhrvorgangs fihren.

Der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Handkiichengerat bereitzustellen, das eine schnelle
und qualitative Verarbeitung des Rihrguts gewahr-
leistet.

Erfindungsgeméaie Lésung
[0006] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufga-
be wird durch ein Handklchengerat gemal der Merk-

malskombination des Anspruchs 1 geldst.

[0007] Es wird ein Handklichengerat, insbesondere
Stabmixer, mit einem Abtrieb und einer Koppelstelle
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fur Werkzeug bereitgestellt. Vorzugsweise weist das
erfindungsgemafle Handkiichengerat zwei ineinan-
dergreifende Werkzeuge, welche durch ein dul3eres
und ein inneres Werkzeug gebildet sind. Das innere
Werkzeug wird im Betrieb von dem auleren Werk-
zeug umlaufen, dergestalt dass eine Innenflache des
aulleren Werkzeugs an eine AulRenflache des inne-
ren Werkzeugs vorbei gefiihrt wird. Die zwei Werk-
zeuge werden mittels der Koppelstelle an den Ab-
trieb gekoppelt, so dass diese unterschiedlichen An-
triebsarten ausgesetzt werden kénnen. Insbesonde-
re wird mindestens eines der Werkzeuge in Rotation
versetzt, so dass Nahrungsmitteln verarbeitet werden
kdnnen. Die ineinandergreifenden Werkzeuge erlau-
ben eine schnelle und einfache Verarbeitung eines
Mischguts. Die zwei ineinandergreifenden Werkzeu-
ge bewirken eine homogene Konsistenz des Misch-
guts in der Arbeitsschissel, in dem keine einzelne
Bereiche entstehen kdnnen, in welchen das Mischgut
unverarbeitet verbleibt. Das dulRere Werkzeug befor-
dert das Mischgut zum inneren Werkzeug, welches
wiederum eine Sogwirkung auf das zu verarbeitende
Nahrungsmittel austbt. Somit entsteht ein kontinuier-
licher Prozess, der stdndig Mischgut in den Wirkbe-
reich der zwei Werkzeuge ableitet.

Bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung

[0008] Vorteilhafte Aus- oder Weiterbildungen, wel-
che einzeln oder in Kombination miteinander einge-
setzt werden kdnnen, sind Gegenstand der abhangi-
gen Anspriche.

[0009] Es ist bevorzugt, dass das duliere Werkzeug
und das innere Werkzeug jeweils als Schneebesen
und/oder Kenthaken ausgebildet sind. Der Schnee-
besen umfasst zwei Werkzeuge, ndmlich ein inne-
res und ein duleres Werkzeug, welche ineinander-
greifend rotierend angetrieben werden. Durch die Ro-
tation definiert das innere Werkzeug eine Auf3enfla-
che, die im Betrieb an der Innenflache des &ulle-
ren Werkzeugs verlauft. Ublicherweise sind die als
Schneebesen ausgebildeten Werkzeuge strebenar-
tig geformt, wobei die Strebe im Wesentlichen par-
allel zur Rotationsachse verlaufen. Durch die rela-
tiv schnelle Rotation der Strebe wird somit ein Bear-
beitungsbereich des Mischguts definiert, der entspre-
chend der Rotationssymmetrie gegenlber der Rota-
tionsachse den oben erwahnten Flachen entspricht.
Diese Flachen sind als Modell, die in Rotation be-
findlichen Strebe des Schneebesens anzusehen. Der
so ausgebildete Schneebesen erlaubt eine schnel-
le und effiziente Verarbeitung eines Nahrungsmittels,
beispielsweise Sahne oder Eiweil}. Im Gegensatz zu
einem Schneebesen sind die ineinandergreifenden
Werkzeuge eines Knethakens hakenférmig ausge-
bildet, und werden Ublicherweise eine langsamere
Rotationsgeschwindigkeit erfahren. Die Werkzeuge
eines Knethakens kénnen gegenlaufig angetrieben
werden, so dass die bei der Verarbeitung von zahem
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Mischgut (Teig) entstehenden Drehmomente sich ge-
genseitig kompensieren. So muss ein Benutzer eine
nicht so hohe Kraft auf das Handkiichengerat aus-
Uben, um dieses wéahrend der Verarbeitung zu stabi-
lisieren.

[0010] Vorteilhafterweise umfassen die als Schnee-
besen ausgebildete Werkzeuge Streben, wobei die
Streben jeweils gegen die Laufrichtung, insbesonde-
re um 120°, verbunden ausgebildet sind, wobei vor-
zugsweise drei Streben vorgesehen sind. Das innere
und das dulBere Werkzeug des Schneebesens wei-
sen somit jeweils drei Streben auf, welche in einem
gemeinsamen Punkt miteinander verbunden sind.
Der jeweilige Punkt liegt auf der Rotationsachse des
Werkzeugs und die drei Streben des inneren und des
aulleren Werkzeugs verlaufen in einem 120° Winkel
aus dem gemeinsamen Punkt heraus. So entsteht ei-
ne Rotationssymmetrie, welche eine effektive Verar-
beitung des Mischguts erlaubt.

[0011] Bevorzugtist zwischen Abtrieb und Werkzeu-
ge ein Getriebe, insbesondere ein Planetengetriebe
mit einem ersten Antriebsrad fur das innere Werk-
zeug und einem zweiten Antriebsrad fur das aul3e-
re Werkzeug, angeordnet. Somit kann das Drehmo-
ment des Antriebmotors des Handkiichengerats auf
das Werkzeugsystem Ubertragen werden. Durch das
Planetengetriebe und der zwei Antriebsrader kbnnen
fr das innere bzw. dulRere Werkzeug unterschiedli-
che Antriebsarten eingestellt werden. Beispielsweise
kdénnen die Werkzeuge gegenldufig um eine gemein-
same Rotationsachse rotierend angetrieben werden.

[0012] Es ist bevorzugt, dass das duflere und das
innere Werkzeug einzeln betreibbar so, vorzugswei-
se so, dass auch kleine Arbeitsbehéltnisse verwend-
bar sind. So kann beispielsweise nur das innere
Werkzeug in die Koppelstelle des Handkiichengerats
eingesetzt werden, und einzeln zur Nahrungsmittel-
verarbeitung verwendet werden. Das innere Werk-
zeug weist bevorzugt eine geeignete Abmessung und
Form, um beispielsweise Nahrungsmittel innerhalb
schmaler Rihrschisseln oder Glasern zu verarbei-
ten.

[0013] Gemal einer Ausflihrungsform ist das inne-
re Werkzeug gegenlaufig zum aufleren Werkzeug
antreibar. Somit kann das zu verarbeitende Fluid
(Ruhrgut) besonders homogen verarbeitet werden.
Durch den gegenlaufigen Lauf der Werkzeuge kann
ferner das Drehmoment kompensiert werden, und
ein Benutzer bendtigt eine geringere Haltekraft bei
der Handhabe des Handkiichegerats. Die durch die
gegenlaufig rotierenden Werkzeuge entstandenen
Drehmomente heben sich nun fast vollstandig auf,
welches zu einem sicheren Betrieb des Handkiichen-
gerats fuhrt.
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[0014] Gemal einer weitern Ausflihrungsform der
vorliegenden Erfindung ist von duf3erem und inne-
rem Werkzeug das eine starr und das andere Werk-
zeug rotierbar ausgebildet, wobei einem vorzugswei-
se starren aduerem Werkzeug eine BeriUhrschutz-
funktion fir einen Benutzer und/oder insbesondere
der Innenwand eines Arbeitsbehaltnis zukommt. Das
innere Werkzeug rotiert innerhalb des du3eren Werk-
zeugs, welches in diesem Fall gestoppt ist, und folg-
lich eine Schutzfunktion aufweist.

[0015] ZweckmaRigerweise weist die Koppelstelle
eine Magnethalterung fir einen metallischen Werk-
zeugschaft auf. Folglich kann das Werkzeug in der
Koppelstelle zumindest justiert werden, wobei an-
schlielfend ein Festziehen bzw. Fixieren erfolgen
sollte. Es ist jedoch ebenfalls denkbar, dass die Ma-
gnethalterung das Werkzeug in der Koppelstelle in ei-
ner Endlage festhélt und betriebsféahig bereitstellt.

[0016] Weiter ist die Magnethalterung weiter ausge-
bildet ist, um den Werkzeugschaft in die Koppelstelle
des Handkulchengeréts zu arretieren. Mittels der Ma-
gnethalterung wird nun das Werkzeug in eine korrek-
te Position gebracht, so dass ein Benutzer nur noch
das festziehen des Werkzeugs durchfiihren muss.

[0017] Gemal einer weiteren Ausfiihrungsform der
Erfindung sind die Werkzeuge flexibel ausgebildet,
dergestalt dass diese beim Ankoppeln in die Kop-
pelstelle des Handklchengeréts eine betriebsfahige
Verwendungsform aufweisen. Das hat den Vorteil,
dass die Werkzeuge platzsparend gelagert werden
koénnen, da sie durch die Flexibilitat beispielsweise ei-
ne flache Form aufweisen kdnnen bzw. leicht gefaltet
werden kénnen.

[0018] ZweckmaRigerweise ist oberhalb eines ers-
ten Gehauseabschnitts ein zweiter, als Griffstiick
ausgebildeter, Gehduseabschnitt vorgesehen.

[0019] Der als Griffstiick ausgebildete Gehauseab-
schnitt weist wenigstens abschnittsweise eine gut
umfassbare Querschnittsverjingung auf. Dies ver-
bessert die Handhabe des Handkichengerats und
kann optisch ansprechend wirken.

[0020] Endseitig des Griffabschnitts ist ein Anschlag
ausgebildet, welcher vorzugsweise mit dem Gehau-
sequerschnitt des ersten Gehauseabschnitts korre-
spondiert und vorzugsweise wenigstens abschnitts-
weise eine Abstellflache fir das Handklchengerat
bereitstellt. Somit kann das Handkuchengerat in sei-
ner zweiten Betriebsstellung auf eine Arbeitsflache
stabil abgestellt werden.

[0021] Es ist bevorzugt, dass in einer ersten Be-
triebsstellung der erste und zweite Gehduseabschnitt
eine gemeinsame Langsachse bilden.

3/18



DE 10 2011 077 161 A1

[0022] ZweckmaRigerweise ist die Querschnittsver-
jungung nur auf einer Seite der Langsachse, insbe-
sondere um 30% gegeniiber dem AulRenquerschnitt
verjingend, ausgebildet. Folglich kann der Griff des
Handklichengerats sicher von einem Benutzer fest-
gehalten werden.

[0023] Zum Zwecke der Verschwenkbarkeit von ers-
tem und zweitem Geh&useabschnitt ist zwischen die-
sen ein Gelenk ausgebildet, welches vorzugsweise
in Gestalt einer Bajonettverbindung ausgebildet und
vorzugsweise unter einem Winkel von 50° zur Hori-
zontalen beziehungsweise unter 40° zur Langsach-
se des eines in senkrechter Arbeitsposition verwen-
deten Handkiichengerats angeordnet ist. Das Gelenk
sichert eine einfache Handhabe und beide Betriebs-
stellungen kdnnen ohne hohen Kraftaufwand fur den
Benutzer eingestellt werden.

[0024] In der verschwenkten Position der Gehause-
abschnitte ist der zweite Gehduseabschnitt (12) um
80° zum ersten Gehduseabschnitt (11) verschwenkt
und nimmt somit eine zweite Betriebsposition (Il) ein.
Diese Winkelstellung hat sich als ergonomisch vor-
teilhaft herausgestellt. Falls das Handklchengerét in
dieser Position auf seine Abstellflache abgestellt wor-
den ist, kann folglich das Gewicht des Werkzeugs
kompensiert werden und das Gerat kann somit nicht
umfallen.

[0025] Die oben offenbarten Merkmale kénnen so-
wohl einzeln als auch in beliebiger Kombination fiir
die Verwirklichung der Erfindung in ihren verschiede-
nen Ausgestaltungen von Bedeutung sein.

Kurzbeschreibung der Figuren

[0026] Die Erfindung wird im Folgenden anhand
schematischer Zeichnungen an mehreren Ausfiih-
rungsbeispielen mit weiteren Einzelheiten naher er-
lautert.

[0027] Es zeigen:

[0028] Fig. 1a: eine seitliche Ansicht eines Handku-
chengerats gemal der vorliegenden Erfindung in ei-
ner ersten Betriebsstellung;

[0029] Fig. 1b: eine seitliche Ansicht eines Handku-
chengerats gemal der vorliegenden Erfindung in ei-
ner zweiten Betriebsstellung;

[0030] Fig. 1c: ein Handkiichengerat gemaf vorlie-
gender Erfindung ohne Werkzeug;

[0031] Fig. 2: ein Werkzeugsystem gemafl vorlie-
gender Erfindung;

[0032] Fig. 3: die prinzipielle Arbeitsweise des Werk-
zeugs gemal vorliegender Erfindung;
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[0033] Fig. 4: eine prinzipielle Ansicht der Koppel-
stelle des Abtriebs geman vorliegender Erfindung;

[0034] Fig. 5: die prinzipielle Vorgehensweise bei ei-
ner Inbetriebnahme des Handkiichengerats geman
der vorliegenden Erfindung in einer zweiten Betriebs-
stellung;

[0035] Fig. 6: der Motor und das Getriebe des Hand-
klichengerats in einer schematischen Ansicht;

[0036] Fig. 7: das Handkiichengerat gemaf der Er-
findung mit einem Knethaken als Werkzeugsystem
gemal einer Ausfuhrungsform der Erfindung;

[0037] Fig. 8: das Einstellen der ersten und zweiten
Betriebsstellung des Handklichengerits;

[0038] Fig. 9 die Bajonettverbindung im Gelenk des
Handkiichengerats; und schlie3lich

[0039] Fig. 10 ein weiteres Werkzeug gemal der
vorliegenden Erfindung.

Ausfihrliche Beschreibung der Erfindung
anhand mehrerer Ausfihrungsbeispiele

[0040] Fig. 1a zeigt das Handklichengerat in einer
ersten Betriebsstellung, in welcher die Langsachse
des ersten Gehauseabschnitts 11 und die Langsach-
se des zweiten Gehduseabschnitts 12 Ubereinstim-
men, in dem diese eine gemeinsame Langsachse bil-
den. In dieser Stellung weist das Handkiichengerat 1
die Form eines Stabmixers und kann als solches in
Betrieb genommen werden.

[0041] Am unteren Ende des Handklchengerats
1 ist ein Werkzeug 20 angeordnet, welches zur
Nahrungsmittelverarbeitung eingesetzt werden kann.
Das Werkzeug 20 in der Fig. 1a ist schematisch dar-
gestellt und weist gemaR einer Ausfihrungsform ei-
nen zylindrischen Verlauf mit zwei seitlich angeord-
neten Offnungen 16a und 16b, die sich entlang der
Werkzeugachse erstrecken. Die Offnungen 16a, 16b
sind im Hauptkdrper des Werkzeugs 20 angeformt
und sind ausgebildet, um das bereits verarbeitete
Mischgut zurick in die Arbeitsschiissel zu beférdern.
Im unteren Bereich des Werkzeugs 20 kann gemaf}
einer moglichen Ausfiihrungsform ein Messer oder
eine Schlagscheibe angeordnet werden, welche das
Mischgut bearbeiten und entsprechend durch die Off-
nungen 16a, 16b wieder aus dem Wirkbereich des
Werkzeugs hinausbeférdern. AnschlieRend kann das
Mischgut erneut in den Wirkbereich des Werkzeugs
20 gefiihrt werden, bzw. ein Benutzer kann das Hand-
kichengerat 1 dahin bewegen.

[0042] Das Handkiichengerat 1 gemal einer mogli-
chen Ausfiihrungsform der Erfindung ist als Akkuge-
rat ausgebildet und kann ferner eine Ladestation auf-
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weisen, mit welcher die Akkumulatoren erneut aufge-
laden werden kénnen. Ublicherweise werden die Ak-
kumulatoren im Griffbereich 12 angeordnet und wer-
den funktionell mit dem Elektromotor, der sich im ers-
ten Gehduseabschnitt 11 befindet. Dazu kann das
Gerét eine Gesamtlange | von ca. 240 mm betragen,
welche einen Gehausebereich der Lange I1 gleich ca.
200 mm und einen Werkzeugbereich Lange 12 gleich
ca. 200 mm aufweist. Diese LAngenangaben entspre-
chen einer mdéglichen Ausfihrungsform und haben
sich als vorteilhaft in der Handhabe bewahrt.

[0043] Ein Benutzer kann folglich das Handklichen-
gerat im Griffbereich 12 insbesondere an der Quer-
schnittsverjungung 13 fassen, und dieses entspre-
chend bei der Nahrungsmittelbearbeitung verwen-
den. Die Querschnittsverjungung 13 ist so dimensio-
niert, dass ein Benutzer den Griffbereich 12 bequem
handhaben kann. Weiter kann die Querschnittsver-
jungung 13 eine speziell ausgebildete Oberflache
aufweisen, die einen sicheren Betrieb des Handkii-
chengerats gewahrleisten kann.

[0044] Fig. 1b zeigt das Handkiichengerat 1 mit
einem Werkzeug bzw. Werkzeugsystem 20 gemaf
vorliegender Erfindung in einer zweiten Betriebsposi-
tion Il, in welcher das Handkiichengerat 1 der Hand-
habung eines Handrihrers entspricht. Das Werk-
zeugsystem 20 bzw. das Werkzeug 20 Gbernimmt
nun die Aufgabe eines Schneebesens 29, der bei-
spielsweise zum Schlagen von Sahne oder Eiweil}
einsetzbar ist. Das Werkzeug 20 weist zwei Werk-
zeugteile auf, ein aulReres Werkzeug 20a und ein in-
neres Werkzeug 20b. Gemal einer moglichen Aus-
fihrungsform der Erfindung werden das innere Werk-
zeug 20b und das aulRere Werkzeug 20a gegensin-
nig angetrieben, d. h. beispielsweise rotiert das aule-
re Werkzeug 20a im Uhrzeigersinn und entsprechend
wirde das innere Werkzeug 20b gegen den Uhrzei-
gersinn angetrieben werden.

[0045] Das Verschwenken bzw. das Verdrehen der
Gehauseabschnitte 11 und 12 wird mittels eines ge-
eigneten Gelenks 18 bereitgestellt, so dass in der
zweiten Betriebsstellung 2 ein Winkel von ca. 80° zwi-
schen den Gehauseabschnitten 11, 12 bei der Ver-
wendung des Handkichengeréts als Handrhrer ein-
gestellt worden ist. Dieser Winkel hat sich als beson-
ders ergonomisch in der Handhabe des Gerats 1 her-
ausgestellt. Weiter weist der Griffabschnitt 12 eine
Gesamtlange g1 von ca. 190 mm auf, und die Héhe
g2 des Abschnitts 11 samt Werkzeug betragt ca. 200
mm. Diese Abmessungen haben sich ebenfalls als
ergonomisch und leicht handhabbar herausgestellt.

[0046] In der Fig. 1c ist der Hauptkdrper des Hand-
kiichengerats ohne angeschlossenes Werkzeug in
einer ersten Betriebsstellung | in Form eines Stab-
mixers. Der Griffabschnitt 12 des Gerategehauses
weist weiter eine Ablageflache 15 auf, welche zur Ab-
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lage des Handkilichegeréts in der zweiten Betriebs-
stellung (Fig. 1b) dienen kann. So kann ein Benut-
zer das Handklchengeréat stabil auf eine Arbeitsfla-
che abstellen, um beispielsweise andere Aufgaben
zu erledigen.

[0047] Zum Zwecke der Verschwenkbarkeit von ers-
tem und zweitem Gehauseabschnitt 11 und 12 ist das
Gelenk 18 unter einem Winkel von 50° zur Horizonta-
len beziehungsweise unter 40° zur Langsachse des
in senkrechter Arbeitsposition verwendeten Hand-
kiichengerats 1 angeordnet. Somit kann die Quer-
schnittsverjingung 13 des Griffabschnittes 12 be-
sonders ergonomisch ausgebildet werden. Die Quer-
schnittsverjiingung 13 ist in einer Ausfliihrungsform
nur auf einer Seite der Langsachse, insbesondere um
30% gegeniber dem Aufienquerschnitt verjlingend,
ausgebildet. Der Aulenquerschnitt wird durch den
ersten Gehauseabschnitt 11 definiert, in welchem Ub-
licherweise der Antriebsmotor und das Getriebe des
Handkiichengerats 1 angeordnet sind.

[0048] Im unteren Bereich des Hauptkorpers des
Handkulchengeréats sind der Abtrieb 19 und die Kop-
pelstelle 17 fir das einzusetzende Werkzeug 20 an-
geordnet. Der Abtrieb 19 kann zwei gegenlaufige Ab-
triebe, welche wiederum zum Antreiben des inneren
und des aulleren Werkzeugs verwendbar sind.

[0049] Fig. 2 zeigt ein als Schneebesen 29 aus-
gebildetes Werkzeug 20 gemal vorliegender Erfin-
dung. Das Werkzeug 20 weist ein inneres Werkzeug
20b und ein dulieres Werkzeug 20a auf. Das innere
Werkzeug und das aullere Werkzeug werden rotie-
rend angetrieben, wobei sich das innere Werkzeug
20b innerhalb des &duleren Werkzeugs 20a dreht.
Bevorzugt werden die Werkzeuge 20a, 20b gegen-
laufig angetrieben, um somit eine Drehmomentkom-
pensation zu erreichen und weiter die Homogenitat
des zu verarbeitenden Nahrungsmittels zu verbes-
sern.

[0050] Beide Ruhrwerkzeuge 20a und 20b werden
jeweils mit drei Streben 21a, 21b, 21c aufgebaut, wel-
che jeweils einen gemeinsamen Punkt P1 bzw. P2
auf der Rotationsachse R aufweisen. Die drei Stre-
ben fir das innere Werkzeug 20b und weiter die drei
Streben fir das auere Werkzeug 20a stellen ein Op-
timum an Laufruhe und eine schlichte Optik fiir einen
Betrachter sicher. Weiter ist die Reinigung durch die
relativ kleine Anzahl an Einheiten besonders einfach.
Die Streben 21a, 21b, 21c des aufleren und inneren
Werkzeugs 20a, 20b sind jeweils um 120° gegen die
Laufrichtung verwunden. Auf diese Weise gleiten die
Streben von innerem und ul3erem Werkzeug ohne
Belastungsspitzen aneinander vorbei und gleichzei-
tig wird dadurch die Drehbewegung bzw. Rotation op-
tisch verdeutlicht. In der Fig. 2 sind ist schematisch
die bevorzugte Rotationsrichtung des inneren bzw.
auReren Werkzeugs gezeigt.
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[0051] Im oberen Bereich weisen beide Werkzeuge
20a und 20b einen Werkzeugschaft 22 auf, der ei-
ne Wirkverbindung zwischen Abtrieb und Werkzeug
bereitstellt. GemaR dieser Ausfihrungsform der Er-
findung haben die Streben einen dreieckigen Quer-
schnitt und sind integral mit dem Schaft ausgebildet.

[0052] Der Schaft 33 des duleren Werkzeugs 20a
ist entlang des unterer Gehduseabschnitts 11 des
Handkiichengerats 1 hochgezogen, welches eine zu-
satzliche Schutzfunktion gegentber Verunreinigun-
gen der Koppelstelle am Handkiichengerat 1 bereit-
stellt.

[0053] Fig. 3 zeigt das Werkzeugsystem aus Fig. 2
wahren des Zusammenbauens. Das innere Werk-
zeug 20b kann in das aullere Werkzeug 20a einge-
setzt werden, so dass diese moglichst platzsparend
gegenlaufig rotieren kénnen. Die Rotationsrichtung
ist mit den Bezugszeichen L1 bzw. L2 dargestellt.
Weiter weisen die Werkzeuge aus Fig. 3 jeweils vier
Streben auf.

[0054] Das Mischgut bzw. Riihrgut sollte in einer be-
stimmten Héhe am Werkzeug ,abgerissen” werden,
da es sich sonst am Werkzeug 20 entlang bis zur An-
triebseinheit 60, 17, 16 hochziehen kann, was zu Ver-
schmutzung Funktionsbeeintrachtigung des Gerates
1 fuhrt.

[0055] Durch schrages aneinander Vorbeigleiten der
Werkzeuge 20a und 20b kann somit das oben er-
wahnte Abreil’en erreicht werden. Gleichzeitig min-
dert dies auch den unruhigen Lauf am Schisselrand.
Die ineinandergreifenden Werkzeuge 20a und 20b
stellen sicher, dass das Ruhrgut durch das Werkzeug
20 hindurchgefiihrt wird und sich nicht im Werkzeug
20 sammelt.

[0056] Fig. 4 zeigt schematisch den Abtrieb des
Handklichengerats gemal vorliegender Erfindung.
Der Abtrieb 19 steht in Wirkverbindung mit dem An-
triebsmotor 60 des Handkichengeréats und weist ei-
ne Koppelstelle 17 fiir ineinandergreifende Werkzeu-
ge 20 auf. Die Koppelstelle 17 umfasst zwei Abtriebs-
bereiche 41 und 42 fiir das innere bzw. das dullere
Werkzeug 20b und 20a Die Abtriebsbereiche 41 und
42 sind konzentrisch ausgebildet und sind eingerich-
tet um mit dem jeweiligen Werkzeugschaft 22 des in-
neren bzw. dueren Werkzeugs zu arbeiten. Die Ab-
triebsbereiche 41 und 42 sind lediglich prinzipiell dar-
gestellt und kdnnen auch eine andere Ausgestaltung
aufweisen.

[0057] Fig. 5 zeigt das erfindungsgemafle Hand-
kiichengerat 1 in einer zweiten Betriebsstellung als
Handrlhrer, wobei im ersten Bild nur das innere
Werkzeug 20b verwendet wird und in den nach-
folgenden Sequenzen das Aufsetzen des aufReren
Werkzeugs 20a angedeutet wird. Im letzten Bild wird
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somit das erfindungsgemafie Handkiichengerat 1 in
Form eines Handrihrer mit zwei ineinandergreifen-
den Werkzeugen 20a, 20b, die eine schnelle und ef-
fektive Bearbeitung von Mischgut sichern.

[0058] Fig. 6 zeigt schematisch das Antriebsge-
triebe des erfindungsgemaRen Handklchengerats
gemal einer ersten Ausfihrungsform. Weitere An-
triebsgetriebe kbnnen eingesetzt werden, die geeig-
net sind, um das innere und auliere Werkzeug rotie-
rend anzutreiben.

[0059] Das Getriebe ist als Planetengetriebe 63 aus-
gebildet und weist ein erstes Antriebsrad 63a fiir das
aullere Werkzeug 20a und weiter ein zweites An-
triebsrad 63b fir das innere Werkzeug 20b. Die Dreh-
momentibertragung wird mit Hilfe geeigneter Son-
nenrader 65, welche die Rotation der Motorachse 61
entsprechend umwandeln und ubertragen. Das Pla-
netengetriebe transformiert die Drehzahl des Motors
60 in den fur den Ruhrvorgang benétigten Drehzahl-
bereich um das etwa dreiBigfache nach unten. Die
Kegelrader 66 dienen dazu, die Drehrichtung fiir das
aullere Rihrwerkzeug umzukehren. Fir leiseren und
belastungsarmen Betrieb werden bevorzugt schrag-
verzahnte Zahnrader eingesetzt.

[0060] Fig. 7 zeigt ein Handklichengerat mit aufge-
setztem Knetwerkzeug gemafl der Erfindung. Das
Knetwerkzeug ist als Knethaken 70 ausgebildet und
weist ebenfalls zwei ineinandergreifende Werkzeu-
ge 70a und 70b auf. Die hakenférmig ausgebildeten
Werkzeuge 70a und 70b werden analog gegenlau-
fig angetrieben, und kénnen somit das entstandene
Drehmoment kompensieren. Im rechten Bild ist eine
Seitenansicht der Knethaken gezeigt. Das Knetha-
kensystem 70 wird wie der Schneebesen 20 ebenfalls
an der Koppelstelle 17 des Handklchengerats 1 mit
dem Getriebe des Antreibsmotors 60 verbunden.

[0061] Falls das Handkiichengerat fir eine Knet-
funktion eingesetzt wird, ist es vorteilhaft, dass sich
die Gehauseabschnitte 11 und 12 in der zweiten Be-
triebsstellung Il verschwenkt sind. In dieser Position
kénnen die Drehmomente, die bei der Teigverarbei-
tung entstehen, durch den besseren Hebel ausgegli-
chen werden.

[0062] Fig. 8 zeigt schematisch das Verschwenken
des Handkichengerats aus einer zweiten Betriebs-
position Il als Handrlhrer in eine erste Betriebsposi-
tion als Stabmixer. Wie gezeigt benttigt der Benut-
zer kann zusétzliches Werkzeug, sondern kann leicht
die Drehung vornehmen. Es ware denkbar, dass
das Handkuchengerat 1 auch in einer Zwischenstel-
lung betrieben werden kénnte. GemaR dieser Aus-
fuhrungsform kann jedoch das Handkiichengeréat le-
diglich in einer ersten und einer zweiten Position be-
trieben werden.
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[0063] Fig. 9 zeigt das Gelenk des Handklichenge-
rats 1. Das Gelenk 18 ist bevorzugt mit einer Bajo-
nettverbindung 90 versehen, so dass beide Gehgu-
seabschnitte voneinander getrennt werden kdnnen.
Dies erleichtert die Reinigung.

[0064] Fig. 10 zeigt ein flexibles Werkzeug 20 ge-
mal vorliegender Erfindung. Das Werkzeug 20 weist
im Normalzustand eine flache Bauweise auf und
kann folglich platzsparend gelagert werden. Im auf-
gesteckten Zustand, d. h. in der Koppelstelle 17 des
Handkichengerats 1 nimmt das Werkzeug 20 die
Endform auf, und kann anschlieBRend zur Nahrungs-
mittelverarbeitung eingesetzt werden.

[0065] Die in der vorstehenden Beschreibung, den
Anspriichen und den Zeichnungen offenbarten Merk-
male kdnnen sowohl einzeln als auch in beliebiger
Kombination fur die Verwirklichung der Erfindung in
ihren verschiedenen Ausgestaltungen von Bedeu-
tung sein.

Bezugszeichenliste

1 Handkichengerat

11 erster Gehauseabschnitt

12 zweiter Gehauseabschnitt
bzw. Griffabschnitt

13 Querschnittsverjiingung

14 Anschlag mit Abstellflache

15 Abstellflache

17 Koppelstelle

18 Gelenk

19 Abtrieb

20 Werkzeug

20a inneres Werkzeug

20b aulleres Werkzeug

21a, 21b, 21c Streben des Werkzeugs
bzw. Werkzeuge

22 Werkzeugschaft

23 Magnethalterung

29 Schneebesen

60 Motor bzw. Antriebsmotor
des Handkiichengerats

61 Motorachse

63 Planetengetriebe

63a erstes Antriebsrad fir das
aulere Werkzeug

63b zweites Antriebsrad fir das
innere Werkzeug

70 Knethaken

90 Bajonettverbindung

| erste Betriebsstellung bzw.
Betriebsposition

| zweite Betriebsstellung bzw.
Betriebsposition
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L1 Laufrichtung des inneren
Werkzeugs

L2 Laufrichtung des duf3eren
Werkzeugs

Patentanspriiche

1. Handkichengerat (1), insbesondere Stabmi-
xer, dadurch gekennzeichnet, dass ein Abtrieb (19)
des Handkiichengeréts (1) mit einer Koppelstelle (17)
fur wenigsten ein, vorzugsweise fir zwei ineinan-
dergreifende, Werkzeug/e (20, 20a, 20b) verbindbar
ist, wobei die ineinandergreifenden Werkzeuge (20,
20a, 20b) vorzugsweise durch ein duleres Werk-
zeug (20a) und ein innerhalb des auleren Werk-
zeugs (20a) angeordnetes inneres Werkzeug (20b)
ausgebildet sind.

2. Handkiichengerat nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das auliere Werkzeug (20a) und
das innere Werkzeug (20b) jeweils als Schneebesen
(29) und/oder Kenthaken (70) ausgebildet sind.

3. Handkichengerat nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Werkzeuge (20,
20a, 20b) Streben (21a, 21b, 21c) aufweisen, wo-
bei die Streben (21a, 21b, 21¢) mindestens eines als
Schneebesen (29) ausgebildetes Werkzeug (20, 20a,
20b) jeweils gegen die Laufrichtung (L1, L2), insbe-
sondere um 120°, verbunden ausgebildet ist, wobei
vorzugsweise drei Streben (21a, 21b, 21c) vorgese-
hen sind.

4. Handkiichengerat (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen Abtrieb (19) und Werkzeuge (20, 20a, 20b)
ein Getriebe (63), insbesondere ein Planetengetrie-
be (63) mit einem ersten Antriebsrad (63b) fir das in-
nere Werkzeug (20b) und einem zweiten Antriebsrad
(63a) fur das aulBere Werkzeug (20a), angeordnet ist.

5. Handkiichengerét (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
das &duflere und das innere Werkzeug (20a, 20b) ein-
zeln betreibbar ist, vorzugsweise so, dass auch klei-
ne Arbeitsbehaltnisse verwendbar sind.

6. Handkiichengerat (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
das innere Werkzeug (20b) gegenlaufig zum &ul3e-
ren Werkzeug (20a) antreibar ist.

7. Handkiichengerat (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
von aulRerem und innerem Werkzeug (20a, 20b) das
eine starr und das andere Werkzeug rotierbar aus-
gebildet ist, wobei einem vorzugsweise starren au-
Rerem Werkzeug (20a) eine Beriihrschutzfunktion fir
einen Benutzer und/oder insbesondere der Innen-
wand eines Arbeitsbehaltnis zukommt.
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8. Handkiichengerat (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Koppelstelle (17) mit einer Magnethalterung (23)
fur einen metallischen Werkzeugschaft (22) ausgebil-
det ist.

9. Handkiichengerat (1) nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Magnethalterung (23) wei-
ter ausgebildet ist, um den Werkzeugschaft (22) in
die Koppelstelle (17) des Handkiichengerats (1) zu
arretieren.

10. Handkiichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Werkzeuge flexibel ausgebildet sind, derge-
stalt dass diese beim Ankoppeln in die Koppelstelle
(17) des Handkiichengerats (1) eine betriebsfahige
Verwendungsform aufweisen.

11. Handkiichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das innere und/oder das auflere Werkzeug
(20a, 20b) hakenférmig ausgebildet sind, um eine
Knetfunktion des Handkilichengeréats (1) bereitzustel-
len.

12. Handkiichengerat (1) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dass das Handklchengerat
(1) einen Motor (60) umfasst, an dessen Motorachse
(61) der Abtrieb (19) ausgebildet ist.

13. Handkiichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Motor (60) in einem ersten Gehauseab-
schnitt (11) angeordnet ist.

14. Handkichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass oberhalb des ersten Gehauseabschnitts (11) ein
zweiter, als Griffstiick (12) ausgebildeter, Gehause-
abschnitt vorgesehen ist.

15. Handkichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass der als Griffstick ausgebildete Gehauseab-
schnitt (12) wenigstens abschnittsweise eine gut um-
fassbare Querschnittsverjingung (13) aufweist.

16. Handkichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass endseitig des Griffabschnitts (12) ein Anschlag
(14) ausgebildet ist, welcher vorzugsweise mit dem
Gehausequerschnitt des ersten Gehauseabschnitts
(11) korrespondiert und vorzugsweise wenigstens
abschnittsweise eine Abstellflache (15) fir das Hand-
kiichengerat (1) bereitstellt.

17. Handkiichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass in einer ersten Betriebsstellung (I) der erste und
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zweite Gehduseabschnitt (11, 12) eine gemeinsame
Langsachse bilden.

18. Handkichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Querschnittsverjingung (13) nur auf einer
Seite der Langsachse, insbesondere um 30% gegen-
Uber dem AuRenquerschnitt verjingend, ausgebildet
ist.

19. Handkichengerét (1) nach einem der vorheri-
gen Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass zum
Zwecke der Verschwenkbarkeit von erstem und zwei-
tem Gehauseabschnitt (11, 12) zwischen diesen ein
Gelenk (18) ausgebildet ist, welches vorzugsweise
in Gestalt einer Bajonettverbindung (90) ausgebildet
und vorzugsweise unter einem Winkel von 50° zur
Horizontalen beziehungsweise unter 40° zur Langs-
achse des eines in senkrechter Arbeitsposition ver-
wendeten Handklichengerats (1) angeordnet ist.

20. Handkichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass in der verschwenkten Position der Gehduseab-
schnitte (11) der zweite Gehauseabschnitt (12) um
80° zum ersten Gehauseabschnitt (11) verschwenkt
ist und eine zweite Betriebsposition (IlI) einnimmt.

21. Handkiichengerat (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die genannten Winkelmale jeweils korrespon-
dieren um +/-10° ausgebildet sind.

22. Handkiichengerat (1) nach einem der vorheri-
gen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Handklchengerat (1) sowohl in der ersten als auch
in der zweiten Betriebsposition (1, I) betreibbar ist.

Es folgen 10 Blatt Zeichnungen
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