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DESCRIPCION
Dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual
Estado de la técnica

Ya se conocen dispositivos de sujecién para maquina-herramienta manual, en especial dispositivos de sujecion para
maquina-herramienta manual de oscilacion, como por ejemplo del documento EP-A1-2 213 419, que comprenden
una unidad de sujecion para inmovilizar una herramienta de mecanizacion en una direccion axial y una unidad de
manipulacion para accionar la unidad de sujecion.

Manifiesto de la invencién

La invencion se basa en un dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual, en especial en un dispositivo
de sujecion para maquina-herramienta manual de oscilacion, con al menos una unidad de sujecién para inmovilizar
una herramienta de mecanizacidon en una direccidon axial y una unidad de manipulacién para accionar la unidad de
sujecion.

La invencién conforme a la reivindicacién 1 prevé que la unidad de manipulacién presente, al menos para un
acoplamiento solidario en rotacidon de la unidad de manipulacién a la unidad de sujecién, al menos un elemento de
acoplamiento de garras que esté montado al menos fundamentalmente en paralelo a la direccién axial. Sin embargo,
también es concebible que el elemento de acoplamiento de garras pueda moverse, para un acoplamiento solidario
en rotacién, con movimiento a lo largo de otra direccidon que a un técnico le resulte practica. Por “previsto” debe
entenderse aqui en especial disefiado especificamente y/o equipado especificamente. Por “unidad de sujecidon” debe
entenderse aqui en especial una unidad que asegure una herramienta de mecanizacién mediante una union positiva
de forma y/o mediante una unién en arrastre de fuerza sobre un husillo, en especial un husillo accionado de forma
oscilante, de una maquina-herramienta manual, en especial a lo largo de la direccién axial. El témino “direccién
axial” pretende definir aqui en especial una direcciéon que discurre de forma preferida, al menos fundamentaimente,
en paralelo a un eje de basculamiento y/o un eje de rotacién del husillo. De forma especialmente preferida la
direccion axial discurre coaxialmente respecto al eje de basculamiento del husillo. Por “fundamentalmente en
paralelo” debe entenderse aqui en especial una orientacion de una direccidon con relacién a una direcciéon de
referencia, en especial en un plano, en donde la direccion presente con relacion a la direccién de referencia una
discrepancia en especial inferior a 8°, de forma ventajosa inferior a 5° y de forma especialmente ventajosa inferior a
2°,

El término “unidad de manipulacion” pretende definir aqui en espedcial una unidad, que presenta al menos un
elemento de manipulacién que puede accionarse directamente por medio de un usuario y que esta prevista para
influir en y/o para modificar, mediante un accionamiento y/o mediante una introduccién de parametros, en un
proceso y/o en un estado de una unidad acoplada a la unidad de manipulacién. Por “solidario en rotaciéon” debe
entenderse en especial una unién que transmite de forma invariable un par de giro y/o un movimiento de giro. El
término “elemento de acoplamiento de garras” pretende definir aqui en espedial un elemento montado de foma
movil, que esta previsto para establecer una unidn positiva de forma como consecuencia de un movimiento, para
hacer posible una transmision de fuerzas y/o pares de giro de una pieza constructiva a otra pieza constructiva. El
elemento de acoplamiento de garras presenta de forma preferida, para transmitir un par de giro a una unidad de
sujecion, al menos un apéndice axial, que esta previsto para cooperar, al menos en un estado operativo, en unién
positiva de forma con un elemento de acoplamiento de la unidad de sujecion. El apéndice axial esta dispuesto de
forma preferida en un lado del elemento de acoplamiento de garras wuelto hacia el elemento de acoplamiento y se
extiende, partiendo del elemento de acoplamiento de garras, en la direccidon del elemento de acoplamiento. Sin
embargo, también es concebible que el elemento de acoplamiento de garras presente otra configuracion que a un
técnico le resulte practica, que sea apropiada para transmitir un par de giro. El apéndice axial se acopla por detras
de forma preferida, en un estado de acoplamiento del elemento de acoplamiento de garras y del elemento de
acoplamiento, con un apéndice de arrastre giratorio del elemento de acoplamiento que se corresponde con el
apéndice axial. Aqui se cubren el apéndice axial y el apéndice de arrastre giratorio en mas de 0,5 mm, de forma
preferida en mas de 1 mm y de forma especialmente preferida en mas de 2 mm, en especial segun se mide a lo
largo de la direccion axial. La expresién “cubrir” pretende definir aqui en especial un solape, en especial de regiones
parciales, de al menos dos piezas constructivas a lo largo de una direccién al menos fundamentalmente
perpendicular a la direccion axial; en especial una recta corta las dos piezas constructivas a lo largo de la direccion
que discurre al menos fundamentalmente perpendicular a la direccion axial. Mediante la configuracion conforme a la
invencion del dispositivo de sujecidn de maquina-herramienta manual puede conseguirse ventajosamente una
elevada comodidad de manipulacidon del dispositivo de sujecion de maquina-herramienta manual. Aparte de esto
puede conseguirse, de forma constructivamente sencilla, un acoplamiento y/o desacoplamiento de la unidad de
manipulacion.

Asimismo se propone que la unidad de manipulacién presente al menos un mando por levas para un movimiento del
elemento de acoplamiento de garras, que presente al menos un elemento de leva dispuesto sobre un elemento de
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manipulacion de la unidad de manipulacion. Por “mando por levas” debe entenderse aqui en especial un mecanismo
que, como consecuencia de un movimiento de un elemento de leva, en especial de un movimiento rotatorio, y como
consecuencia de una forma geométrica del elemento de leva, que coopera con una forma geométrica de otro
elemento de leva, activa una pieza constructiva que ejecuta un movimiento prefijado mediante la cooperacion de las
formas geomeétricas. Por “dispuesto sobre un elemento de manipulacién” debe entenderse aqui en especial una
union del elemento de leva al elemento de manipulacion, de tal manera que el elemento de leva pueda moverse
junto con el elemento de manipulacién con relacién a una carcasa de maquina-herramienta manual, en donde el
elemento de leva puede estar formado por una pieza constructiva configurada aparte del elemento de manipulacion
y fijada al mismo o puede estar configurado de forma enteriza con el elemento de manipulacién. El elemento de
manipulacién esta configurado de forma preferida como palanca de manipulacion. Sin embargo, también es
concebible que el elemento de manipulacién presente otra configuracion, que a un técnico le resulte practica. El
elemento de leva comprende de foma preferida un recorrido curvado, que esta dispuesto sobre un contorno exterior
de la palanca de manipulacion y esta configurado en especial de forma enteriza con la palanca de manipulacion. Por
“recorrido curvado” debe entenderse aqui en especial una forma geométrica, que esta prevista especificamente
para, mediante un movimiento a lo largo de una direccién de movimiento y/o alrededor de un eje de movimiento y
mediante una cooperacién con otra pieza constructiva, mover una pieza constructiva. Por “de fooma enteriza” debe
entenderse al menos unido mediante la aportacion de material, por ejemplo mediante un proceso de soldadura, un
proceso de pegado, un proceso de rociado y/u otro proceso que a un técnico le resulte practico, y/o moldeado en
una pieza, como por ejemplo mediante una producciéon basada en una fundicién y/o mediante una produccién en un
procedimiento de inyeccion con uno o varios componentes, y ventajosamente a partir de una Unica pieza en bruto.
Mediante la configuracion conforme a la invencion del dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual
puede generarse ventajosamente, mediante un movimiento del elemento de manipulacion, una fuerza de ajuste que
puede actuar a través del elemento de leva sobre el elemento de acoplamiento de garras.

En una configuracién alternativa del dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta manual se propone que la
unidad de manipulacion presente al menos una unidad de palanca reversible para ejecutar un movimiento del
elemento de acoplamiento de garras. Por “unidad de palanca reversible” debe entenderse aqui en especial una
unidad que, aprovechando la regla de la palanca, transforme una direccion de accién de una fuerza, que actda
mediante un usuario sobre un elemento de palanca reversible de la unidad, en una fuerza que actia a lo largo de
una direccion diferente de la direccion de accion sobre una pieza constructiva. La unidad de palanca reversible
presenta de forma preferida al menos un elemento de palanca reversible que presenta un eje reversible, en especial
un eje de basculamiento que esta dispuesto a lo largo de un gje longitudinal del elemento de palanca reversible, que
discurre al menos fundamentalmente en perpendicular al eje reversible, distanciado con relacion a dos extremos
apartados uno del otro del elemento de palanca reversible. La expresion “fundamentalmente en perpendicular’
pretende definir aqui en especial una orientacién de una direccién con relaciéon a una direccién de referencia, en
donde la direccidn y la direccién de referencia, en especial si se contempla en un plano, forman un angulo de 90°y
el angulo presenta una discrepancia maxima en especial inferior a 8°, de forma ventajosa inferior a 5° y de forma
especialmente ventajosa inferior a 2°. Las separaciones de los dos extremos apartados uno del otro con relacion al
eje reversible son diferentes entre ellas, en especial con relacién a una longitud de un tramo a lo largo del eje
longitudinal del elemento de palanca reversible del respectivo extremo con relacion aleje reversible. De este modo el
elemento de palanca reversible presenta, segun se mira a lo largo del eje longitudinal del elemento de palanca
reversible, de forma preferida dos regiones de brazo de palanca con diferente longitud. Una regién de brazo de
palanca del elemento de palanca reversible esta prevista de forma preferida para ejercer sobre el elemento de
acoplamiento de garras una fuerza de accionamiento, para mover el elemento de acoplamiento de garras a lo largo
de la direccion axial como consecuencia de un accionamiento del elemento de palanca reversible. Mediante la
unidad de palanca reversible puede convertise de forma ventajosa una fuerza de accionamiento reducida de un
usuario en una gran fuerza de ajuste, para mover el elemento de acoplamiento de garras. De este modo puede
conseguirse ventajosamente, mediante la configuracion conforme a la invencion del dispositivo de sujecion para
maquina-herramienta manual, un accionamiento comodo del elemento de acoplamiento de garras.

Asimismo se propone que la unidad de manipulacién comprenda al menos una palanca de manipulacion que foma
un elemento de palanca reversible de la unidad de palanca reversible, que presenta un eje de basculamiento
distanciado con relacién a un eje de giro del elemento de manipulacién, que discurre al menos fundamentalmente en
paralelo a la direccién axial. De este modo el eje de basculamiento de la palanca de manipulacién esta dispuesto de
forma preferida distanciado con relacion al eje de giro, de forma preferida a lo largo de una direccién que discurre al
menos fundamentalmente perpendicular al eje de giro del elemento de manipulacién. Por “palanca de manipulacion”
debe entenderse aqui en especial un elemento de manipulacion montado de forma giratoria de la unidad de
manipulacién que, perpendiculammente a un eje de giro, presenta al menos un elemento de palanca, en donde el
elemento de palanca presenta una extension longitudinal que es al menos el doble de grande que al menos otra
extensioén perpendicular al eje de giro. La unidad de palanca reversible puede materializarse constructivamente de
forma sencilla, en donde puede garantizarse ventajosamente una movilidad del elemento de acoplamiento de garras
a lo largo del eje de giro del elemento de manipulacién, que discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la
direccion axial.
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La unidad de palanca reversible presenta ventajosamente al menos un elemento pretensor de palanca de
manipulacién, que esta previsto para aplicar una fuerza de pretensado a la palanca de manipulaciéon en al menos
una posicion operativa de la palanca de manipulacion. El elemento pretensor de palanca de manipulacién esta
configurado de forma preferida como muelle de compresion. Sin embargo, también es concebible que el elemento
pretensor de palanca de manipulacién presente una configuracion, que a un técnico le resulte practica. El elemento
pretensor de palanca de manipulacién se apoya de forma preferida por un extremo en la palanca de manipulacién vy,
por otro extremo, el elemento pretensor de palanca de manipulacion se apoya en una carcasa de la unidad de
manipulacién, sobre la que estd montada de forma basculante la palanca de manipulacién. Puede generarse
ventajosamente una fuerza tensora, que estd prevista para mover y/o sujetar el elemento de manipulacion
automaticamente en una posicion operativa.

Ademés de esto se propone que el elemento de acoplamiento de garras esté montado, de forma giratoria con
relacion a una palanca de manipulacién de la unidad de manipulacién, de forma que pueda girar alrededor de un eje
de giro de garras que discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direccion axial. El elemento de
acoplamiento de garras esta montado de forma giratoria con relacién a la palanca de manipulacién a lo largo de un
margen angular superior a 20°, de forma preferida superior a 45° y de fooma especialmente preferida superior a 60°.
Puede garantizarse ventajosamente una movilidad de la palanca de manipulacion, en especial una capacidad de
giro alrededor del eje de basculamiento de la palanca de manipulaciéon, en un modo de desacoplamiento de la
unidad de manipulacién, en el que estan desengranados al menos un apéndice axial del elemento de acoplamiento
de garras y un apéndice de arrastre giratorio de un elemento de acoplamiento de la unidad de sujecién, partiendo de
cada posicion alcanzada de la palanca de manipulacion después de un proceso de sujecion para inmovilizar la
herramienta de mecanizacion.

El mando por levas o la unidad de palanca reversible presenta ventajosamente al menos un elemento de
accionamiento en forma de bulén, montado de forma movil, que esta previsto para accionar el elemento de
acoplamiento de garras. El elemento de accionamiento en forma de buldn esta montado de forma movil, de forma
que puede trasladarse a lo largo de la direccién axial. Por “elemento en forma de bulén” debe entenderse aqui en
especial un elemento, en especial un elemento simétrico en rotacién, que presenta a lo largo de una direccion que
discurre al menos fundamentalmente pemendicular a un eje longitudinal del elemento, en especial un eje de simetria
en rotacion, una extension menor que a lo largo de una extensién que discurre al menos fundamentalmente en
paralelo al eje longitudinal. Sin embargo, también es concebible que el elemento de accionamiento presente otra
configuracién, que a un técnico le resulte practica. El elemento de accionamiento esta configurado de forma
especialmente preferida de forma enteriza con el elemento de manipulacién de la unidad de manipulacidn,
configurado como manivela de manipulacion. Sin embargo, también es concebible que el elemento de
accionamiento esté unido, mediante una unién positiva de forma y/o en arrastre de fuerza, al elemento de
manipulacién configurado como palanca de manipulacién. El elemento de accionamiento forma de forma preferida
un eje de movimiento del elemento de manipulacion. Puede transmitir de forma constructivamente sencilla un
movimiento del elemento de leva al elemento de acoplamiento de garras. Aparte de esto se propone que el mando
por levas o la unidad de palanca reversible presente al menos un elemento elastico, que aplique al elemento de
acoplamiento de garras una fuerza elastica. Por “elemento elastico” debe entenderse en especial un elemento
macroscopico, que presenta al menos una extensidon que, en un estado operativo nomal, puede modificarse
elasticamente al menos en un 10%, en especial al menos en un 20%, de forma preferida al menos en un 30% y de
forma especialmente preferida al menos en un 50%, y que genera en especial una contrafuerza dependiente de la
modificacion de la extension y de forma preferida proporcional a la modificacién, que actia en contra de la
modificacion. Por “extension” de un elemento debe entenderse en especial una distancia maxima entre dos puntos
de una proyeccion perpendicular del elemento sobre un plano. Por “elemento macroscopico” debe entenderse en
especial un elemento con una extension de al menos 1 mm, en especial de al menos 5 mm y de forma preferida de
al menos 10 mm. El elemento elastico esta previsto de forma preferida para pretensar el elemento de acoplamiento
de garras a lo largo de la direccidn axial con una fuerza elastica. Aqui el elemento elastico esta configurado de forma
preferida como muelle de compresién. Sin embargo, también es concebible que el elemento elastico presente otra
configuracién, que a un técnico le resulte practica, como por ejemplo una configuraciéon como muelle de traccion. De
este modo puede garantizarse ventajosamente un acoplamiento seguro del elemento de acoplamiento de garras.

Ademés de esto se propone que la unidad de sujecion presente al menos un elemento de sujecién, que presente
una cabeza de sujecién dispuesta excéntricamente respecto a un eje longitudinal del elemento de sujecion. La
expresion “gje longitudinal del elemento de sujecidén” pretende definir aqui en especial un eje del elemento de
sujecion que, en un estado de montaje del elemento de sujecion, discurre almenos fundamentalmente en paralelo a
la direccion axial y en espedial discurre, al menos fundamentalmente, coaxialmente respecto al eje de basculamiento
ylo al eje de rotacién del husillo de la maquina-herramienta manual. Por “cabeza de sujecién” debe entenderse aqui
en especial una pieza constructiva, que presenta al menos una superficie de sujecién que, para inmovilizar la
herramienta de mecanizacién en direccién axial, hace contacto con al menos una superficie parcial de la herramienta
de mecanizacién y aplica a la herramienta de mecanizacion una fuerza de sujecién a lo largo de la direccion axial y
presiona ésta en especial contra un asiento de herramienta. Por “asiento de herramienta” debe entenderse en
especial una pieza constructiva de una maquina-herramienta manual, que esta prevista para alojar en una region de
alojamiento una herramienta de mecanizacién y establecer, en direccion periférica, una union positiva de forma ylo
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en arrastre de fuerza con la herramienta de mecanizacién. El asiento de herramienta esta unido, en especial en
union positiva de forma y/o mediante la aportacion de material, al husillo de la maquina-herramienta manual. Puede
conseguirse ventajosamente un desmontaje, sencillo para un usuario, de la herramienta de mecanizacion en un
estado de no sujecion de la unidad de sujecion.

La unidad de sujecion presenta de forma preferida al menos un elemento de proteccion contra torsiones, que esta
previsto para proteger el elemento de sujecion, al menos durante un proceso de sujecidon y/o un proceso de
separacién contra una torsion. Por “elemento de proteccién contra torsiones” debe entenderse aqui en especial un
elemento, que esta previsto para proteger el elemento de sujecion durante la aplicacion de un par de giro sobre el
elemento de sujecion contra una torsidon con relacién a otro elemento, en especial con relaciéon a una carcasa de
maquina-herramienta manual de la maquina-herramienta manual y/o con relacion al husillo. El elemento de
proteccion contra torsiones esta configurado de forma preferida como elemento de unién positiva de forma. Sin
embargo, también es concebible que el elemento de proteccion contra torsiones esté configurado como elemento en
arrastre de fuerza o esté fomado por otro elemento, que a un técnico le resulte practico. Por la expresion “durante
un proceso de sujecion y/o un proceso de separacion” debe entenderse aqui en especial un proceso, en el que una
fuerza y/o un par de giro pueden actuar mediante el elemento de manipulacién, en especial mediante la palanca de
manipulacién de la unidad de manipulacion, directa e/o indirectamente sobre el elemento de sujecion. El elemento
de sujecion es desplazado de forma preferida para inmovilizar la herramienta, durante un proceso de sujecion y/o un
proceso de separacion, mediante un mecanismo, en especial una rosca, como consecuencia de un par de giro.
Mediante la configuracién conforme a la invencién del dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta manual
puede impedirse ventajosamente un arrastre giratorio del elemento de sujecién durante un proceso de sujecion y/o
un proceso de separacion.

La unidad de sujecion presenta ventajosamente al menos un elemento limitador de sobrecarga, que esta previsto
para, en el caso de superarse un par de giro maximo, interrumpir una transmision de pares de giro desde la unidad
de manipulacién a la unidad de sujecion. El elemento limitador de sobrecarga puede estar configurado eléctrica,
electrénica y/o mecanicamente. Aqui es concebible que el elemento limitador de sobrecarga contrarreste, por
ejemplo al superarse un par de giro maximo, por ejemplo un movimiento giratorio del elemento de manipulacion de
la unidad de manipulacion, en especial de la palanca de manipulacién, para generar un par de giro. También son
concebibles ofras configuraciones del elemento limitador de sobrecarga, que a un técnico le resulten practicas. El
elemento limitador de sobrecarga esta configurado de forma preferida como elemento limitador de sobrecarga
mecanico que, como consecuencia de una configuracién de apéndices de arrastre giratorio del elemento limitador de
sobrecarga, como por ejemplo una configuracién de apéndices de arrastre giratorio con rampas, produce un
desacoplamiento de un apéndice de arrastre del elemento de acoplamiento de garras, en especial un movimiento del
elemento de acoplamiento de garras a lo largo de la direccion axial en una direccion alejada de los apéndices de
arrastre giratorio. Puede impedirse ventajosamente un dafio al elemento de sujecion y/o a la herramienta de
mecanizacion durante un proceso de sujecion.

Asimismo se propone que la unidad de manipulacién presente al menos una palanca de manipulacién, que esta
montada de forma giratoria alrededor de al menos un eje de giro que discurre al menos fundamentalmente en
paralelo a la direccién axial. El eje de giro de la palanca de manipulacién discurre de forma especialmente preferida,
al menos fundamentalmente, en paralelo a la direccidn axial. Mediante la palanca de manipulacién puede
conseguirse ventajosamente, aprovechando la regla de la palanca, una elevada aplicacién de fuerza sobre la unidad
de sujecion. De este modo puede conseguirse ventajosamente una elevada comodidad de manipulacion.

La palanca de manipulaciéon estd montada ventajosamente de forma basculante alrededor de al menos un eje de
basculamiento, que discurre al menos fundamentalmente en perpendicular a la direccién axial. La palanca de
manipulacién estd montada preferiblemente de forma basculante alrededor del eje de basculamiento a lo largo de un
margen angular inferior a 360°, en especial inferior a 270° y de forma especialmente preferida inferior a 190°. Por el
término “fundamentalmente en pemendicular’ debe entenderse aqui en especial una orientacién de una direccién
con relacién a una direccion de referencia, en donde la direccidn y la direccidon de referencia, en especial si se
contempla en un plano, fooman un angulo de 90° y el angulo presenta una discrepancia maxima en especial inferior
a 8° de forma ventajosa inferior a 5° y de forma espedalmente ventajosa inferior a 2°. Puede conseguirse
ventajosamente una integracion de al menos dos funciones en la palanca de manipulacion.

La invencién se basa ademas en una maquina-herramienta manual, en especial en una maquina-herramienta
manual con un husillo que puede accionarse de foma oscilante, con un dispositivo de sujecion para maquina-
herramienta manual conforme a la invencion. Por “maquina-herramienta manual” debe entenderse aqui en especial
una maquina-herramienta portatil para mecanizar piezas de trabajo, que un usuario puede transportar sin una
maquina de transporte. La maquina-herramienta manual presenta en especial una masa que es inferior a 40 kg, de
forma preferida inferior a 10 kg y de formma especialmente preferida inferior a 5 kg. Puede conseguirse
ventajosamente una elevada comodidad de manipulacion para un usuario de la maquina-herramienta manual.

El dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual conforme a la invencion y/o la maquina-herramienta
manual confome a la invencién no deben estar aqui limitados a la aplicacién y la forma de ejecucién antes
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descritas. El dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual conforme a la invencién y/o la maquina-
herramienta manual conforme a la invencién pueden presentar, para cumplir un modo de funcionamiento aqui
descrito, una cantidad de elementos, piezas constructivas y unidades individuales que difiera de la cantidad aqui
citada.

Dibujo

Se deducen ventajas adicionales de la siguiente descripcion del dibujo. En el dibujo se han representado ejemplos
de ejecucion de la invencion. El dibujo, la descripcidn y las reivindicaciones contienen numerosas particularidades
combinadas. El técnico también tendra en cuenta las particularidades convenientemente de forma individual y las
reunira para obtener otras combinaciones practicas.

Aqui muestran:

la figura 1 una maquina-herramienta manual conforme a la invencién con un dispositivo de sujecién para maquina-
herramienta manual conforme a la invencién, en una representacién esquematica,

la figura 2 una vista en detalle de una unidad de manipulacion del dispositivo de sujecidén para maquina-herramienta
manual conforme a la invenciéon en un estado de desacoplamiento de una unidad de sujecion del dispositivo de
sujecion para maquina-herramienta manual conforme a la invencioén, en una representacion esquematica,

la figura 3 otra vista en detalle de la unidad de manipulacion del dispositivo de sujecién para maquina-herramienta
manual conforme a la invencién en un estado de desacoplamiento de la unidad de sujeciéon del dispositivo de
sujeciéon para maquina-herramienta manual conforme a la invencion, en una representacion esquematica,

la figura 4 una vista en detalle de la unidad de manipulacién del dispositivo de sujecion para maquina-herramienta
manual conforme a la invencién en un estado de acoplamiento con la unidad de sujecion del dispositivo de sujecion
paramaquina-herramienta manual conforme a la invencidn, en una representacion esquematica,

la figura 5 otra vista en detalle de la unidad de manipulacién del dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta
manual conforme a la invencién en un estado de acoplamiento con la unidad de sujecion del dispositivo de sujecion
paramaquina-herramienta manual conforme a la invencidn, en una representacion esquematica,

la figura 6 una vista en detalle de un elemento de acoplamiento de garras de la unidad de manipulacion y de un
elemento de acoplamiento de la unidad de sujecién que se corresponde con el elemento de acoplamiento de garras,
en una representacion esquematica,

la figura 7 una seccidn transversal de un elemento de sujecidn de la unidad de sujecidn en una regidén que se
corresponde con un elemento de proteccion contra torsiones de la unidad de sujecién, en una representacion
esquematica,

la figura 8 una vista en detalle de un elemento de acoplamiento de garras alternativo de la unidad de manipulacion y
de un elemento de acoplamiento altemativo de la unidad de sujecion que se corresponde con el elemento de
acoplamiento de garras, en una representacion esquematica,

la figura 9 otra vista en detalle del elemento de acoplamiento de garras alternativo de la unidad de manipulacion y
del elemento de acoplamiento alternativo de la unidad de sujecién que se corresponde con el elemento de
acoplamiento de garras, en una representacion esquematica,

la figura 10 una vista en detalle de una maquina-herramienta portatil confoome a la invencién con un dispositivo de
sujecidon para maquina-herramienta manual conforme a la invencién altemativo, en donde una unidad de
manipulacién del dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual conforme a la invencion se encuentra en
un estado de desacoplamiento de una unidad de sujecidon del dispositivo de sujecion para maquina-herramienta
manual conforme a la invencion, en una representacion esquematica,

la figura 11 una vista en detalle de una unidad de retenida del dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta
manual conforme a la invencion alternativo, en una representacion esquematica,

la figura 12 una vista en detalle de la unidad de manipulacion del dispositivo de sujecién para maquina-herramienta
manual conforme a la invencién alternativo en un estado de acoplamiento con la unidad de sujecién del dispositivo
de sujecidon para maquina-herramienta manual conforme a la invencidén altemativo, en una representacion
esquematica,
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la figura 13 otra vista en detalle de la unidad de manipulacion del dispositivo de sujecién para maquina-herramienta
manual conforme a la invencion alternativo en un estado de desacoplamiento de la unidad de sujecion del dispositivo
de sujecidon para maquina-herramienta manual conforme a la invencién altemativo, en una representacion
esquematica, y

la figura 14 una vista en detalle de un elemento de acoplamiento de garras del dispositivo de sujecidn para maquina-
herramienta manual conforme a la invencién altemativo.

Descripcién de los ejemplos de ejecucion

La figura 1 muestra una maquina-herramienta manual 48a que puede hacerse funcionar eléctricamente, con un
dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual 10a. La maquina-herramienta manual 48a comprende una
carcasa de maquina-herramienta manual 52a, que comprende una unidad de motor eléctrico 54a, una unidad de
engranaje y una unidad de salida 58a de la maquina-herramienta manual 48a. La carcasa de maquina-herramienta
manual 52a comprende aqui dos envolturas de carcasa 60a, 62a, que estan unidas entre si de fooma desmontable a
lo largo de un plano, que discurre fundamentalmente en permpendicular a una direccién axial 16a. Sin embargo,
también es concebible que las envolturas que las envolturas de carcasa 60a, 62a estén unidas entre si de foma
desmontable a lo largo de otro plano, que a un técnico le resulte practico. La direccion axial 16a discurre al menos
fundamentalmente en paralelo a un eje de basculamiento 64a de un husillo 50 a de la unidad de salida 58a (figura
2), configurado como husillo hueco 66a. A un asiento de herramienta 68a de la unidad de salida 58a puede fijarse
una herramienta de mecanizacién 14a para la mecanizacién con arranque de virutas de piezas de trabajo (no
representadas aqui con mas detalle). El asiento de herramienta 68a esta unido de forma solidaria en rotacién al
husillo hueco 66a mediante un ajuste prensado, de tal manera que puede transmitirse un movimiento basculante del
husillo hueco 66a al asiento de herramienta 68a (figura 2). Sin embargo, también es concebible que el asiento de
herramienta 68a esté unido al husillo hueco 66a mediante otro sistema, que a un técnico le resulte practico.

La figura 2 muestra una vista en corte a través de la maquina-herramienta manual 48a. La unidad de motor eléctrico
54a dispuesta en la carcasa de maquina-herramienta manual 52a comprende un arbol de impulsion 70a, que esta
montado mediante un rodamiento de bolas 72a de la unidad de engranaje 56a en la carcasa de maquina-
herramienta manual 52a. Sobre el arbol de impulsién 70a esta prensado un manguito excéntrico 74a de la unidad de
engranaje 56a, que comprende un vastago 78a dispuesto excéntricamente con respecto a un eje de rotacién 76a del
arbol de impulsion 70a. El vastago 78a esta unido a través de otro rodamiento de bolas 80a de la unidad de
engranaje 56a a un balancin 82a de la unidad de engranaje 56a, que esta unido de forma solidaria en rotacion a un
anillo exterior del otro rodamiento de bolas 80a. El balancin 82a esta unido a su vez a un manguito articulado 84a de
la unidad de engranaje 56a, dispuesto sobre el husillo hueco 66a. En el caso de una rotacién del arbol de impulsion
70a se genera un movimiento basculante de oscilacion del husillo hueco 66a alrededor del eje de basculamiento
64a, mediante una cooperacion entre el manguito excéntrico 74a, el balancin 82a y el manguito articulado 84a. De
este modo el husillo 50a de la maquina-herramienta manual 48a, configurado como husillo hueco 66a, puede
accionarse de forma oscilante. Mediante la union entre el asiento de herramienta 68a y el husillo hueco 66a, la
herramienta de mecanizacién 14a también puede accionarse de forma oscilante. El husillo hueco 66a esta montado
aqui en la carcasa de maquina-herramienta manual mediante un cojinete libre, ejecutado como cojinente de agujas
86a de la unidad de salida 58a, y un cojinete fijo ejecutado como rodamiento de bolas 88a.

Para la fijacion solidaria en rotacion de la herramienta de mecanizacion 14a al asiento de herramienta 68a la
herramienta de mecanizacion 14a presenta unos rebajos de arrastre 90a, que estan dispuestos repartidos
uniformemente en un anillo circular a lo largo de una direccion periférica 92a sobre la herramienta de mecanizacion
14a. El asiento de herramienta 68a presenta unas elevaciones 94a de tipo joroba que se corresponden con los
rebajos de arrastre 90a, que se extienden, en un estado de montaje de la herramienta de mecanizacién 14a, sobre
el asiento de herramienta 68a a lo largo de la direccion axial 16a a través de los rebajos de arrastre 90a. Las
elevaciones 94a de tipo joroba estan configuradas aqui como levas de retenida 96a. Para inmovilizar la herramienta
de mecanizacién 14a la maquina-herramienta manual 48a comprende el dispositivo de sujecion para maquina-
herramienta manual 10a, que presenta una unidad de sujecion 12a para inmovilizar la herramienta de mecanizacion
14a en direccion axial 16a y una unidad de manipulacion 18a para accionar la unidad de sujecion 12a. La unidad de
manipulacién 18a comprende, para accionar la unidad de sujecion 12a, un elemento de manipulacién configurado
como palanca de manipulacion 42a, que estd montado de forma giratoria alrededor de un eje de giro 44a que
discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direccién axial 16a. Sin embargo, también es concebible que el
elemento de manipulaciéon 24a presente otra configuracion, que a un técnico le resulte practica. Aparte de esto la
palanca de manipulacién 42a esta montada de foorma basculante alrededor de un eje de basculamiento 46a, que
discurre al menos fundamentalmente en perpendicular a la direccién axial 16a.

La unidad de sujecion 12a presenta un elemento de acoplamiento 98a montado de forma giratoria alrededor de la
direccion axial 16a, que esta configurado como tuerca de husillo 100a. La tuerca de husillo 100a esta montada de
forma giratoria en un lado alejado del asiento de herramienta 68a, en la carcasa de maquina-herramienta manual
52a. Ademas de esto el elemento de acoplamiento 98a esta protegido axialmente para evitar un movimiento axial
mediante unos topes de carcasa (no representados aqui con mas detalle). En un estado de montaje de la unidad de
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manipulacién 18a una carcasa 102a de la unidad de manipulaciéon 18a cubre, con una region parcial en foma de
cilindro hueco de la carcasa 102a, el elemento de acoplamiento 98a. La carcasa 102 a de la unidad de manipulaciéon
18a esta montada de forma giratoria en la carcasa de maquina-herramienta manual 52a. Aqui la carcasa 102a esta
protegida, mediante un elemento de proteccion 104a de la maquina-herramienta manual 48a, axialmente en la
carcasa de maquina-herramienta manual 52a. El elemento de proteccion 104a esta configurado como anillo
extensible 106a. La palanca de manipulacién 42a esta montada sobre la carcasa 102a, mediante un elemento de
accionamiento 28a en forma de bulén de un mando por levas 22a de la unidad de manipulacion 18a, de forma que
puede bascular alrededor del eje de basculamiento 46a. La unidad de sujecion 12 comprende ademas un elemento
de sujecion 32a, que presenta una cabeza de sujecién 36a dispuesta excéntricamente con respecto a un eje
longitudinal 34a del elemento de sujecidon 32a. La cabeza de sujecién 36a comprende, en un lado vuelto hacia el
asiento de herramienta 68a, una superficie de sujecion 120a, que esta prevista para hacer contacto con una
superficie de sujecién de la herramienta de mecanizacién 14a, en un estado de montaje e inmovilizacion de la
herramienta de mecanizacién 14a, yde este modo inmovilizar la herramienta de mecanizacién 14a en direccién axial
16a sobre el asiento de herramienta 68a. El elemento de sujecion 32a presenta ademas un vastago 108a, que se
extiende a lo largo de la direccién axial 16a a través del husillo hueco 66a y engrana, con una rosca exterior 110a
del vastago 108a, en una rosca interior 112a de la tuerca de husillo 100a.

Ademas de esto la unidad de sujecidn 12a presenta un elemento de proteccidon contra torsiones 38a, que esta
previsto para proteger el elemento de sujecion 32a durante un proceso de sujecidn y/o un proceso de separacion
contra una torsién. El elemento de proteccién contra torsiones 38a esta dispuesto de forma solidaria en rotacion en
un lado alejado de la unidad de manipulacion 18a, en el husillo hueco 66a. Aqui el elemento de proteccién contra
rotaciones 38a esta dispuesto, mediante un ajuste prensado, de foorma solidaria en rotacion en el husillo hueco 66a.
Sin embargo también es concebible que el elemento de proteccidn contra torsiones 38a esté dispuesto, de forma
solidaria en rotacion en el husillo hueco 66a, mediante otra clase de unién que a un técnico le resulte practica, como
por ejemplo mediante una unién positiva de forma y/o mediante la aportaciéon de material. El elemento de sujecion
32a esta dispuesto con una region de proteccidn contra torsiones 114a en un rebajo 116a del elemento de
proteccién contra torsiones 38a. La region de proteccion contra torsiones 114a presenta, en un plano que discurre al
menos fundamentalmente en perpendicular al eje de basculamiento 64a del husillo hueco 66a, una seccion
transversal en fooma de segmento dircular (figura 7). Sin embargo, también es concebible que la region de
proteccion contra torsiones 114a presente otra configuracién que a un técnico le resulte practica, como por ejemplo
una configuracién con una seccion transversal poligonal, etc. El rebajo 116a del elemento de proteccién contra
torsiones 38a presenta aqui una configuracion que se corresponde con la seccidn transversal de la region de
proteccidén contra torsiones 114a. El elemento de sujecion 32a esta dispuesto de forma que puede moverse
axialmente y esta protegido contra torsiones en el elemento de proteccion contra torsiones 38a. De este modo se
impide, mediante el elemento de proteccién contra torsiones 38a, una torsién del elemento de sujecién 32a durante
un proceso de sujecion y/o un proceso de separacion con relacién al husillo hueco 66a.

Durante un montaje de la herramienta de mecanizacion 14a se desplaza la herramienta de mecanizacion 14a, con
una abertura de alojamiento central 118a, axialmente sobre la cabeza de sujecién 36a dispuesta excéntricamente.
La unidad de sujecién 12a esta aqui en una posicion de separacion en la que la cabeza de sujecién 36a esta
dispuesta distanciada axialmente del asiento de herramienta 68a, en mas de un grosor de la herramienta de
mecanizacion 14a, a lo largo de la direccion axial 16a. Una vez terminado el desplazamiento de la herramienta de
mecanizacion 14a sobre la cabeza de sujecidn 36ase mueve la herramienta de mecanizacion 14a a lo largo de una
direccion, que discurre almenos fundamentalmente en perpendicular a la direccion axial 16a, hasta que los rebajos
de arrastre 90a se alinean con las levas de retenida 96a. A continuacion se mueve la herramienta de mecanizacion
14a alo largo de la direccion axial 16a en la direccion de las levas de retenida 96a, hasta que las levas de retenida
96a estan dispuestas en los rebajos de arrastre 90a. Para inmovilizar la herramienta de mecanizacién 14a en la
direccion axial 16a sobre el asiento de herramienta 68a, un usuario puede accionar la unidad de sujecion 12a
mediante la palanca de manipulacion 42a, situada en la posicién de trabajo (figura 4). La unidad de manipulacion 18
esta para accionar la unidad de sujecion 12a en un modo de acoplamiento, en el que se hace posible una
transmisioén de fuerzas y/o pares de giro desde la unidad de manipulacién 18a a la unidad de sujecion 12a. De este
modo, mediante un movimiento giratorio de la palanca de manipulacién 42a puede moverse axialmente el elemento
de sujecion 32a y generarse una fuerza de sujecion, que sujeta la herramienta de mecanizacién 14a, durante un
funcionamiento de la maquina-herramienta manual 48a, axialmente al asiento de herramienta 68a, de tal manera
que la herramienta de mecanizacidon 14a, como consecuencia de la unidn al asiento de herramienta 68a, puede
accionarse de forma oscilante. Para distender o para cambiar la herramienta de mecanizacion 14a se procede
fundamentalmente en secuencia inversa.

Para inmovilizar la herramienta de mecanizacién 14a se hace bascular la palanca de manipulacion 42a, partiendo de
una posicion de aparcamiento de la palanca de manipulacion 42a (figuras 1 a 3), alrededor del eje de basculamiento
46a hasta la posicion de trabajo. La unidad de manipulacion 18a presenta, para un acoplamiento solidario en
rotacion de la unidad de manipulacién 18a a la unidad de sujecidon 12a, un elemento de acoplamiento de garras 20a
que esta montado, al menos fundamentalmente, de forma que puede moverse en paralelo a la direccion axial 16a. El
elemento de acoplamiento de garras 20a esta dispuesto en la carcasa 102a de la unidad de manipulacién, de tal
forma que puede desplazarse axialmente a lo largo de la direccion axial 16a. Ademés de esto, el elemento de
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acoplamiento de garras 20a estda montado de forma solidaria en rotacién con relacién a la carcasa 102a. Aqui el
elemento de acoplamiento de garras 20a presenta una regidén de cuerpo base 126a, que presenta dos lados que
discurren en paralelo uno con respecto al otro, al menos fundamentaimente, y dos lados en forma de arco de circulo
que unen entre si los lados que discurren al menos fundamentalmente en paralelo uno con respecto al otro. La
carcasa 102a presenta una region interior, que se corresponde con la regién de cuemo base 126a. Alternativamente
también seria concebible que la carcasa 102a presentara sobre una pared interior, para el apoyo desplazable del
elemento de acoplamiento de garras 20a, por ejemplo dos ranuras dispuestas alternadas 180° una respecto a la otra
a lo largo de la direccion periférica 92a (no representadas aqui con mas detalle), en las que esté dispuesto por
ejemplo en cada caso un elemento de guiado en forma de liston (no representado aqui con mas detalle) del
elemento de acoplamiento de garras 20a. Sin embargo, también es concebible que la carcasa 102a presente otra
configuracion que a un técnico le resulte practica, que monte el elemento de acoplamiento de garras 20a de forma
solidaria en rotacion y con movilidad axial en la carcasa 102a. En un lado vuelto hacia el elemento de acoplamiento
8a configurado como tuerca de husillo 100a, el elemento de acoplamiento de garras 20a presenta dos apéndices
axiales 122a, 124a (figura 6). Los apéndices axiales 122a, 124a estan conformados sobre el elemento de
acoplamiento de garras 20a, repartidos unifomemente alo largo de la direccién periférica 92a. Aqui los apéndices
axiales 122a, 124a estan dispuestos altemados 180° uno respecto al otro a lo largo de la direccion periférica 92a.
Sin embargo, también es concebible que los apéndices axiales 122a, 124a estén fijados al elemento de
acoplamiento de garras 20a mediante una unién positiva de forma y/o en arrastre de fuerza. Aparte de esto es
también concebible que el elemento de acoplamiento de garras 20a presenta mas o menos de dos apéndices
axiales 122a, 124a, que estén conformados sobre el elemento de acoplamiento de garras 20a uniforme y/o no
uniformemente a lo largo de la direccién periférica 92a.

En un modo de acoplamiento de la unidad de manipulacion 18a los apéndices axiales 122a, 124a cooperan en unién
positiva de forma, para una transmision de un par de giro, con dos apéndices de arrastre giratorio 128a, 130a del
elemento de acoplamiento 98a configurado como tuerca de husilo 100a de la unidad de sujecidn 12a. Los
apéndices de arrastre giratorio 128a, 130a estan dispuestos altemados 180° uno respecto al otro a lo largo de la
direccion periférica 92a, en un lado del elemento de acoplamiento 98a wuelto hacia el elemento de acoplamiento de
garras 20a. Sin embargo, también es concebible que los apéndices de arrastre giratorio 128a, 130a estén dis puestos
sobre el elemento de acoplamiento 98a con otra divisién angular, que a un técnico le resulte practica. Los apéndices
axiales 122a, 124a y los apéndices de arrastre giratorio 128a, 130a presentan, en el modo de acoplamiento a lo
largo de la direccion periférica 92a, un juego de torsion inferior a 15°, en el que se impide una transmisién de pares
de giro en el modo de acoplamiento. El juego de torsidn esta previsto para hacer posible que la palanca de
manipulaciéon 42a retroceda a una posicion de aparcamiento, desacoplada de un proceso de separacidon. En un
modo de desacoplamiento de la unidad de manipulacion 18a el elemento de acoplamiento de garras 20a y el
elemento de acoplamiento 98a estan dispuestos distanciados uno del otro, a lo largo de la direccién axial 16a. De
este modo se impide una transmisidon de un movimiento oscilante del elemento de sujecion, generado por la unidad
de motor eléctrico 54a, a la unidad de manipulacion 18a.

Para un movimiento del elemento de acoplamiento de garras 20a, la unidad de manipulaciéon 18a presenta un
mando por levas 22a, que presenta un elemento de leva 26a dispuesto sobre el elemento de manipulacién 24a de la
unidad de manipulacion 18a configurado como palanca de manipulacion 42a. El elemento de leva 26a esta formado
por dos recorridos curvados, que estan dispuestos sobre un contomo exterior de la palanca de manipulacién 42a.
Ademas de esto el mando por levas 22a presenta el elemento de accionamiento en forma de bulén montado de
forma movil, que estd previsto para accionar el elemento de acoplamiento de garras 2 a. El elemento de
accionamiento 28a esta dispuesto, excéntricamente respecto a los contornos exteriores configurados como
recorridos curvados de la palanca de manipulacion 42a, en un rebajo de cojinete 132a de la palanca de
manipulacién 42a. Un eje longitudinal del elemento de accionamiento 28a forma el eje de basculamiento 46a de la
palanca de manipulacién 42a. El elemento de accionamiento 28a presenta ademas un manguito aislante 136a, que
esta previsto para aislar eléctricamente el elemento de accionamiento 28a y reducir un rozamiento durante un
movimiento del elemento de accionamiento 28a. Aparte de esto el elemento de accionamiento 28a esta montado, de
forma que se mueve trasladandose a lo largo de la direccién axial 16a, en unos rebajos 134a en forma de rendija en
la carcasa 102a de la unidad de manipulacion 18a.

Asimismo el mando por levas 22a presenta un elemento elastico 30a, que impulsa el elemento de acoplamiento de
garras 20a con una fuerza elastica. El elemento elastico 30a esta configurado como muelle de compresion, que
impulsa con una fuerza elastica el elemento de acoplamiento de garras 20a en la direccién del elemento de
acoplamiento 98a configurado como tuerca de husillo 100a. Aqui el elemento elastico 30a se apoya por un extremo
en una pared interior de la carcasa 102a de la unidad de manipulacion 18a. Por el otro extremo el elemento elastico
30a se apoya en la region de cuerpo base 126a del elemento de acoplamiento de garras 20a. En la posiciéon de
aparcamiento de la palanca de manipulacidon 42a el elemento de accionamiento 28a esta dispuesto, en una primera
posicion extrema, en los rebajos 134a en fooma de rendija. Aqui el elemento de accionamiento 28a hace contacto
con una regiéon de la carcasa 102a que delimita los rebajos 134a, en un lado alejado del elemento de acoplamiento
98a de la unidad de sujecidn 12a. El elemento tensor 30a tensa aqui el elemento de acoplamiento de garras 20a en
la direccion del elemento de acoplamiento 98a de la unidad de sujecién 12a. El elemento de acoplamiento de garras
20a presenta un apéndice de desacoplamiento 138a en forma de L, que comprende un brazo corto 140a y un brazo
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largo 142a. El brazo corto 140a discurre a | menos fundamentalmente en perpendicular a la direccién axial 16a. El
brazo largo 142a discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direccién axial 16a. El brazo corto 140a hace
contacto con el elemento de accionamiento 28a y/o el manguito aislante 136a del elemento de accionamiento 28 a,
en la primera posicion extrema del elemento de accionamiento 28a que se corresponde con el modo de
desacoplamiento de la unidad de manipulacion 18a, por un lado wuelto hacia el elemento de acoplamiento 98a de la
unidad de sujecion 12a.

Durante una transicion de la unidad de manipulacion 18a desde el modo de desacoplamiento al modo de
acoplamiento, para sujetar la herramienta de mecanizacion 14a y/o para deshacer una fuerza de sujecion para
cambiar la herramienta de mecanizacion 14a, un usuario hace bascular la palanca de accionamiento 42a desde la
posicion de aparcamiento, alrededor del eje de basculamiento 46a, hasta la posicion de trabajo de la palanca de
accionamiento 42a. Aqui se desliza sobre la superficie de asiento 144a el elemento de leva 26a formado por dos
pistas curvadas el cual, como consecuencia de una cooperacion entre el elemento de acoplamiento de garras 20a,
el elemento de accionamiento 28a y el elemento elastico 30a, siempre es impulsado con una fuerza elastica en la
direccion de una superficie de asiento 144a de la carcasa de maquina-herramienta manual 52a. Mediante el
movimiento basculante de la palanca de accionamiento 42a alrededor del eje de basculamiento 46a y la forma del
elemento de leva 26a se mueve el elemento de accionamiento 28a, dentro de los rebajos 134a en forma de rendija,
en la direccion del elemento de acoplamiento 98a de la unidad de sujecion 12a, hasta una segunda posicion extrema
en los rebajos 134a en forma de rendija. El movimiento del elemento de accionamiento 28a se ve aqui apoyado por
una cooperacion entre el elemento elastico 30a y el elemento de acoplamiento de garras 20a. La palanca de
manipulacién 42a encaja de este modo por fuerza elastica, antes de alcanzar la posicion de trabajo mediante la
cooperacion entre el elemento de leva 26a, la superficie de asiento 144a y el elemento elastico 30a, en la posicion
de trabajo. Queda limitado un angulo de basculamiento de la palanca de manipulacién 42a, desde la posicién de
aparcamiento a la posicién de trabajo, mediante un contacto del elemento de accionamiento 28a con una region de
la carcasa 102a, que delimita los rebajos 134a en forma de rendija en un lado wuelto hacia el elemento de
acoplamiento 98a de la unidad de sujecidn 12a. El elemento de acoplamiento de garras 20a se mueve hasta la
posicion de trabajo durante el proceso de encaje por fuerza elastica de la palanca de manipulacién 42a mediante el
elemento elastico 30a a lo largo de la direccion axial 16a, en la direccion del elemento de acoplamiento 98a de la
unidad de sujecion 12a, hasta que el elemento de acoplamiento de garras 20a y el elemento de acoplamiento 98a de
la unidad de sujecion 12a estan unidos entre si en union positiva de forma, para una transmision de pares de giro
para sujetar y/o separar la herramienta de mecanizacién 14a.

Después de un proceso de sujecidon y/o separacion de la herramienta de mecanizacién 14a se hace bascular la
palanca de manipulacién 42a, partiendo de la posicion de trabajo, alrededor del eje de basculamiento 46a hasta la
posicién de aparcamiento. En la posicion de aparcamiento de la palanca de manipulacion 42a la unidad de
manipulacion 18a se encuentra en un modo de desacoplamiento, de tal manera que queda suprimido un arrastre
giratorio de la palanca de manipulacion 42a a causa de un movimiento de basculamiento oscilante del husillo hueco
66a y/o de la unidad de sujecién 12a. En la posicién de aparcamiento puede hacerse funcionar la maquina-
herramienta manual 48a. Aparte de esto la palanca de manipulacién 42a esta protegida en la posicién de
aparcamiento mediante una unidad de retenida 146a de la unidad de manipulacion 18a contra una torsién alrededor
del eje de giro 44a y/o un basculamiento imprevisto alrededor del eje de basculamiento 46a (figuras 1 a 3). La
unidad de retenida 146a presenta dos elementos de retenida de carcasa 148a (en las figuras 4 a 6 sdlo se ha
representado un elemento de retenida de carcasa 148a). Los elementos de retenida de carcasa 148a estan
configurados como resaltes de retenida. Asimismo la unidad de retenida 146a presenta dos elementos de retenida
de palanca de manipulacién 150a, 152a, que en cada caso estan configurados como resalte de retenida (figuras 4 a
6). Los elementos de retenida de palanca de manipulacion 15 a, 152a estan previstos para enclavarse, en la
posicion de aparcamiento, en el elemento de retenida de carcasa 148a. Aparte de esto los elementos de retenida de
palanca de manipulacidon 150a, 152a estan configurados de forma enteriza con la palanca de manipulacién 42a.
Para deshacer una unién de retenida entre los elementos de retenida de palanca de manipulacion 150a, 152a y los
elementos de retenida de carcasa 148a, los elementos de retenida de palanca de manipulacion 150a, 152a puede
deformarse elasticamente uno con relacién al otro, de tal manera que los elementos de retenida de palanca de
manipulacion 150a, 152a se desengranan de los elementos de retenida de carcasa 148a. La palanca de
manipulacién 42a puede girarse después de deshacerse la union de retenida alrededor del eje de giro 44a ylo
hacerse bascular alrededor del eje de basculamiento 46a.

La maquina-herramienta manual 48a puede presentar, para sefalizar un modo de funcionamiento de la unidad de
manipulaciéon 18a, una unidad indicadora de modo de funcionamiento (no representada aqui con mas detalle). La
unidad indicadora de modo de funcionamiento puede sefializar al usuario, mediante unos medios indicadores (no
representados aqui), en qué modo de funcionamiento se encuentra la unidad de manipulacion 18a. Los medios
indicadores pueden estar formados por medios indicadores analdgicos, como por ejemplo un indicador, etc. y/o por
medios indicadores electrénicos, como por ejemplo LEDs o una pantalla LC, etc. Mediante la unidad indicadora de
modo de funcionamiento puede impedirse una manipulaciéon errdnea, en especial puede impedirse una puesta en
marcha de la maquina-herramienta manual 48a, para el caso en el que la unidad de manipulacién 18a se encuentre
todavia en un modo de acoplamiento, en el que la palanca de manipulacion 42a esté unida, de forma solidaria en
rotacién a través del elemento de acoplamiento de garras 20a, al elemento de acoplamiento 98a configurado como
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tuerca de husillo 100a. La unidad indicadora de modo de funcionamiento puede presentar aqui una unidad
electrénica (no representada aqui), que esté unida electrénicamente a la unidad de motor eléctrico 54a. La unidad
electrénica sélo autoriza alimentar con corriente la unidad de motor eléctrico 54a, si la unidad de manipulaciéon 18a
se encuentra en un modo de desacoplamiento. Alternativamente a la unidad indicadora de modo de funcionamiento,
sin embargo, también es concebible que la maquina-herramienta manual 48a presente una unidad de control (no
representada aqui con mas detalle), que esta prevista para impedir una puesta en marcha de la maquina-
herramienta manual 48a, mediante una unién mecanica y/o electrénica a la unidad de motor eléctrico 54a, en el caso
de que la unidad de manipulaciéon 18a se encuentre todavia en un modo de acoplamiento, en el que la palanca de
manipulacién 42a esta unida de forma solidaria en rotacion a la unidad de sujecion 12a.

Las figuras 8 a 14 muestran dos ejemplos de ejecucion altemativos. Las piezas constructivas, particularidades y
funciones fundamentalmente constantes estdn numeradas basicamente con los mismos simbolos de referencia.
Para diferenciar los ejemplos de ejecucién, a los simbolos de referencia de los ejemplos de ejecucion se han
afiadido las letras a — c. La siguiente descripcidn se limita fundamentalmente a las diferencias con el primer ejemplo
de ejecucion en las figuras 1 a 7, en donde con relacién a las piezas constructivas, particularidades y funciones
constantes puede hacerse referencia a la descripcién del primer ejemplo de ejecucién en las figuras 1 a 7.

La figura 8 muestra una maquina-herramienta manual alternativa 48b con un husillo accionable de fooma oscilante
(no representado en las figuras 8 y 9) y un dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual 10b, La
maquina-herramienta manual 48b presenta una estructura analoga a la de la maquina-herramienta manual 48a
descrita en las figuras 1 a 7. El dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta manual 10b comprende una
unidad de sujecién 12b para inmovilizar una herramienta de mecanizacion 14b en una direccién axial 16b y una
unidad de manipulaciéon 18b para accionar la unidad de sujecién 12b. La unidad de manipulacion 18b comprende,
para un acoplamiento solidario en rotacién de la unidad de manipulacion 18b con la unidad de sujecion 12b, un
elemento de acoplamiento de garras 20b que esta montado de forma moévil, al menos fundamental en paralelo a la
direccion axial 16b. Ademas de esto la unidad de manipulaciéon 18b presenta un mando por levas 22b para realizar
un movimiento del elemento de acoplamiento de garras 20b, que presenta un elemento de leva 26b dispuesto sobre
un elemento de accionamiento 24b de la unidad de manipulacién 18b. La unidad de sujecién 12b presenta un
elemento limitador de sobrecarga 40b, que estad previsto para interrumpir, en el caso de superarse un par de giro
maximo, una transmision de pares de giro desde la unidad de manipulacion 18b a la unidad de sujecién 12b. El
elemento limitador de sobrecarga 40b esta formado por un elemento de acoplamiento 98b de la unidad de sujecion
12b, que esta formado como tuerca de husillo 100b. El elemento limitador de sobrecarga 40b esta dispuesto aqui en
un lado del elemento de sujecidn 32b alejado de una cabeza de sujecidon (no representada aqui) del elemento de
sujecion 12b, dispuesta excéntricamente respecto a un eje longitudinal 34b del elemento de sujeciéon 32b. Aqui el
elemento limitador de sobrecarga 40b presenta, en un lado vuelto hacia el elemento de acoplamiento de garras 20b,
varios apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b dispuestos repartidos uniformemente a lo largo de una direccion
periférica 92b. En total el elemento limitador de sobrecarga 40b presenta ocho apéndices de arrastre giratorio 128b,
130b. Sin embargo, también es concebible que el elemento limitador de sobrecarga 40b presente un numero de
apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b diferente a ocho. Los apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b estan
dispuestos alternados 45° entre ellos a lo largo de la direccién periférica 92b.

Para una transmision de pares de giro desde la unidad de manipulacién 18b a la unidad de sujecion 12b en un modo
de acoplamiento de la unidad de manipulacidon 18b, el elemento de acoplamiento de garras 20b presenta dos
apéndices axiales 122b, 124b que, en el modo de acoplamiento, cooperan en unién positiva de forma con los
apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b (figura 9). Los apéndices axiales 122b, 124b y los apéndices de arrastre
giratorio 128b, 130b presentan en cada caso, en un lado orientado en la direccion de sujecion, una superficie de
sujecién acodada 154b, 156b. Las superficies de sujecion 154b de los apéndices axiales 122b, 124b forman en cada
caso un angulo de oblicuidad B que difiere de 90° conun lado vuelto hacia el elemento limitador de sobrecarga 40b.
Las superficies de sujecion 156b de los apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b forman en cada caso un angulo
de oblicuidad B que difiere de 90 con un lado wuelto hacia el elemento de acoplamiento de garras 20b. De este
modo las superficie de sujecion 154b, 156b forman juntas el angulo de oblicuidad f con una recta que discurre, al
menos fundamentalmente, en paralelo a la direccidon axial 16b (figura 9). El angulo de oblicuidad B es aqui mayor

que 15° y menor que 90° Aparte de esto el angulo de oblicuidag se corresponde con un momento de sobre -
retenida de 4 a 6 Nm. De este modo, en el caso de la aplicacién de un par de giro mayor que 4-6 Nm desde el
elemento de acoplamiento de garras 20b al elemento limitador de sobrecarga 40b, se produce un deslizamiento de
las superficies de sujecidon 154b de los apéndices axiales 122b, 124b sobre las superficies de sujecién 156b de los
apéndices de arrastre giratorio 128b, 130b. Por medio de esto se produce un movimiento de elevacién del elemento
de acoplamiento de garras 20b en contra de una fuerza eléstica de un elemento elastico 30b del mando por levas
22b vy, de este modo, un desacoplamiento de los apéndices axiales 122b, 124b y de los apéndices de arrastre
giratorio 128b, 130b. Con relacién a ofras piezas constructivas, unidades y a otro modo de funcionamiento del
dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual 10b puede hacerse referencia a la descripcion de las
figuras 1a 7.

La figura 10 muestra una maquina-herramienta manual alternativa 48c con un husillo 50c accionable de foma
oscilante y un dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual altemativo 10c. La maquina-herramienta
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manual 48c presenta una estructura analoga a la de la maquina-herramienta manual 48a descrita en las figuras 1 a
7. El dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual 10c comprende una unidad de sujecién 12c para
inmovilizar una herramienta de mecanizacion 14c (no representada en la figura 10, véase la figura 13) en una
direccion axial 16¢c y una unidad de manipulacion 18c para accionar la unidad de sujecion 12c. La unidad de
manipulacion 18c comprende, para un acoplamiento solidario en rotacion de la unidad de manipulaciéon 18c con la
unidad de sujecidn 12c, un elemento de acoplamiento de garras 20c que esta montado de forma moavil, al menos
fundamentalmente, en paralelo a la direccion axial 16¢c. Aqui la unidad de manipulacion 18c comprende al menos
una unidad de palanca reversible 158c para realizar un movimiento del elemento de acoplamiento de garras 20c. La
unidad de manipulacién 18c comprende ademas al menos una palanca de manipulacion 42c que forma un elemento
de palanca reversible de la unidad de palanca reversible 158c, que presenta un eje de basculamiento 46¢ dispuesto
distanciado con relacién a un eje de giro 44c de un elemento de manipulacion 24c, que discurre al menos
fundamentalmente en paralelo a la direccién axial 16¢c. De este modo la palanca de manipulacidon 42c esta montada
de forma giratoria alrededor de al menos el eje de giro 44c, que discurre al menos fundamentalmente en paralelo a
la direccion axial 16¢, y de forma basculante alrededor del eje de basculamiento 46¢, que discurre al menos
fundamentalmente en perpendicular a la direccion axial 16c. Aqui la palanca de manipulacién 42c esta montada
mediante un elemento de cojinete 198c de la unidad de manipulacién 18c, que esta dispuesto en un manguito
aislante 136¢ de la unidad de manipulacion 18c, de forma basculante alrededor del eje de basculamiento 46¢ sobre
una carcasa 102c¢ de la unidad de manipulacion 18c. La palanca de manipulacién 42c esta prevista, en un modo de
acoplamiento de la unidad de manipulacién 18c en el que el elemento de acoplamiento de garras 20c esta unido en
unién positiva de forma a un elemento de acoplamiento 98¢ de la unidad de sujecion 12c, en un sentido de giro que
discurre en un plano que se extiende al menos fundamentalmente en perpendicular al eje de giro 44, para generar
pares de giro para inmovilizar la herramienta de mecanizacién 14c en direccion axial 16c mediante un movimiento
giratorio de la palanca de manipulacion 42c.

Para inmovilizar la herramienta de mecanizacion 14c en direccion axial 16c se hace girar la palanca de
manipulacion 42c, partiendo de una posicion de aparcamiento de la palanca de manipulacion 42c (figuras 12 y 13),
alrededor del eje de giro 44c¢ hasta una posicién de trabajo (figuras 10 y 11). Por medio de esto un elemento de
retenida de palanca de manipulacion 150c de una unidad de retenida 146¢ de la unidad de manipulacién 18c se
desengrana de un elemento de retenida de carcasa 148c de la unidad de retenida 146¢. La unidad de retenida 146¢
esta prevista para proteger la palanca de manipulacidon 42c en la posicion de aparcamiento contra un basculamiento
involuntario alrededor del eje de basculamiento 46¢c. El elemento de retenida de carcasa 148c esta configurado
como gancho de retenida, que presenta una extension maxima a lo largo de una direccién que discurre al menos
fundamentalmente en perpendicular al eje de giro 44c. Aqui el elemento de retenida de carcasa 148c se extiende
transversalmente a una extension longitudinal de una carcasa de maquina-herramienta manual 52c. Aqui el
elemento de retenida de carcasa 148c esta dispuesto sobre la carcasa de maquina-herramienta manual 52c. Sin
embargo, también es concebible que el elemento de retenida de carcasa 148c presente otra configuracion, que a un
técnico le resulte practica. El elemento de retenida de palanca de manipulacion 150c esta configurado también como
gancho de retenida, que presenta una extensibn maxima a lo largo de una direccién que discurre al menos
fundamentalmente en paralelo al eje de basculamiento 46c. Aqui el elemento de retenida de palanca de
manipulacién 150c esta dispuesto sobre un elemento funcional de palanca de manipulacién 164c, unido fjamente a
la palanca de manipulacién 42c. El elemento de retenida de palanca de manipulacion 150c esta configurado de
forma enteriza con el elemento funcional de palanca de manipulaciéon 164c. El elemento funcional de palanca de
manipulacién esta unido fijamente, mediante un tornillo 166¢ de la unidad de manipulacién 18c, a la palanca de
manipulacién 42c. Sin embargo, también es concebible que el elemento funcional de palanca de manipulacién 164c
esté unido a la palanca de manipulacién 42¢c mediante otra unidén, que a un técnico le resulte practica, como por
ejemplo mediante una union positiva de forma y/o mediante la aportacién de material.

Asimismo la unidad de palanca reversible 158c presenta al menos un elemento pretensor de palanca de
manipulacion 160c, que esta previsto para aplicar una fuerza de pretensado a la palanca de manipulacién 42c en al
menos una posicion operativa de la palanca de manipulacién 42c. El elemento pretensor de palanca de
manipulacién 160c esta configurado como muelle de compresion. Sin embargo, también es concebible que el
elemento pretensor de palanca de manipulacion 160c presente otra configuracion, que a un técnico le resulte
practica. El elemento pretensor de palanca de manipulacién 160c se apoya por un extremo en un elemento de
sujeciéon giratoria 168c de la unidad de palanca reversible 158c y, por otro extremo, el elemento pretensor de
palanca de manipulacién 160c se apoya en el elemento pretensor de palanca de manipulacion 164c. El elemento de
sujecion giratoria 168¢ presenta un segmento 170c en forma de bulén, que guia el elemento pretensor de palanca
de manipulacién 160c. El elemento pretensor de palanca de manipulacion 164c presenta también un segmento 172c
en forma de buldn, que guia el elemento pretensor de palanca de manipulacién 160c. El elemento de sujecion
giratoria 168c estda montado en un elemento de alojamiento 194c de la carcasa 102c¢ de la unidad de manipulacién
18c, de forma que puede bascular alrededor de un eje de basculamiento de elemento de sujecion giratoria (no
representado aqui con méas detalle), que discurre al menos fundamentaimente en paralelo al eje de basculamiento
46¢ de la palanca de manipulacién 42c. La carcasa 102c estd montada en una carcasa de maquina-herramienta
manual 52c de la maquina-herramienta manual 48c, de forma que puede girar alrededor del eje de giro 44c. Ademas
de esto la carcasa 102c esta protegida axialmente a lo largo de la direccion axial 16¢ en la maquina-herramienta
manual 52c.
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El elemento pretensor de palanca de manipulacién 160c esta previsto para hacer bascular automaticamente la
palanca de manipulacién 42c alrededor del eje de basculamiento 46¢, después de una torsién desde de la posicion
de aparcamiento a la posicién de trabajo, como consecuencia de una fuerza elastica del elemento pretensor de
palanca de manipulacion 160c configurado como muelle de compresion. Esto se produce después de que el
elemento de retenida de palanca de manipulacion 150c y el elemento de retenida de carcasa 148c estén
desengranados, como consecuencia del movimiento giratorio de la palanca de manipulacion 42 partiendo de la
posicion de aparcamiento. La palanca de manipulaciéon 42c se hace bascular de este modo alrededor del eje de
basculamiento 46¢, como consecuencia de una fuerza elastica del elemento pretensor de palanca de manipulacion
160c, con relacién a la carcasa 102c y con relacion a la carcasa de maquina-herramienta manual 52c. La palanca de
manipulacién 42c presenta, para una limitacion de un angulo de basculamiento a con reladdn a la carcasa de
maquina-herramienta manual 52c, un elemento de tope 174c que coopera con la carcasa 102c. Al alcanzarse un
angulo de basculamiento a de unos 30, partiendo de una posicion de la palanca de manipulacion 42c que se
corresponde con una posicion de la palanca de manipulacion 42c en la posicion de aparcamiento con relacion a la
carcasa de maquina-herramienta manual 52c, el elemento de tope174c de la palanca de manipulaciéon 42c choca
con la carcasa 102c. Sin embargo, aqui también puede formarse un angulo de basculamiento maximo, con el que la
palanca de manipulacién 42c esté montada de forma basculante alrededor del eje de basculamiento 46¢ con
relacion a la carcasa 102c y con relacion a la carcasa de maquina-herramienta manual 52c, mediante un valor que a
un técnico le resulte practico y que difiera de 30°.

Como consecuencia de un movimiento basculante de la palanca de manipulacion 42c alrededor del eje de
basculamiento 46¢ en una direccion alejada de la carcasa de maquina-herramienta manual 52¢, como consecuencia
del elemento pretensor de palanca de manipulacién 160c, se mueve el elemento de acoplamiento de garras 20c
axialmente a lo largo de la direccién axial 16¢ en la direccion del elemento de acoplamiento 98c. El elemento de
acoplamiento de garras 20c esta dispuesto aqui, en la carcasa 102c de la unidad de manipulacién 18c, de forma que
puede desplazarse axialmente alo largo de la direccidon axial 16¢c. Ademas de esto el elemento de acoplamiento de
garras 20c esta montado (figura 1) de forma que puede girar con relacion a la carcasa 102c, a lo largo de un margen
angular de unos 90°. De este modo el elemento de acoplamiento de garras 20c presenta un juego de torsién con
relacion a la carcasa 102c. Aqui el elemento de acoplamiento de garras 20 estd montado de forma giratoria con
relacién a una palanca de manipulaciéon 42c de la unidad de manipulacién 18c, de fooma que puede girar alrededor
de un eje de giro de garras 162c que discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direccion axial 16c. El eje
de giro de garras 162c discurre coaxialmente respecto al eje de giro 44c de la palanca de manipulacion 42c. Sin
embargo, también es concebible que el elemento de acoplamiento de garras 20c esté montado a lo largo de un
margen angular diferente a 90°, de forma que pueda girar con relacion a la carcasa 102c. Para una limitacién del
juego de giro del elemento de acoplamiento de garras 20c con relacion a la carcasa 102c, la carcasa 102¢ presenta
unos elementos limitadores de giro 178c, 180c (figura 14) dispuestos sobre una pared interior 176¢c de la carcasa
102c vuelta hacia el elemento de acoplamiento de garras 20c. Los elementos limitadores de giro 178c, 180c estan
previstos para limitar un margen angular, a lo largo del cual puede girar el elemento de acoplamiento de garras 20c
con relacién a la carcasa 102c. Aqui choca un lado de un apéndice axial 122c del elemento de acoplamiento de
garras 20c con uno de los elementos limitadores de giro 178c, 180c, en el caso de un giro relativo del elemento de
acoplamiento de garras 20c con relacion a la carcasa 102c, para limitar el margen angular a lo largo del cual puede
girar el elemento de acoplamiento de garras 20c con relacién a la carcasa 102c. Como consecuencia del choque del
apéndice axial 122¢ del elemento de acoplamiento de garras 20c con uno de los elementos limitadores de giro 178c,
180c se transmite, en el caso de un movimiento giratorio de la palanca de manipulacién 42c o de la carcasa 102c, un
par de giro sobre el elemento de acoplamiento de garras 20c. Por medio de esto se hace girar alrededor del eje de
giro 44c el elemento de acoplamiento de garras 20c junto con la palanca de manipulacion 42c yla carcasa 102c.

Para mover el elemento de acoplamiento de garras 20c a lo largo de la direccion axial 16¢ esta unida una region de
brazo de palanca 182c de la palanca de manipulaciéon 42c configurada como elemento de palanca reversible, a
través de un elemento de accionamiento 28c y de un elemento de movimiento axial 186¢ de la unidad de
manipulaicén18c, al elemento de acoplamiento de garras 20c. La regién de brazo de palanca 182c est4 dispuesta,
partiendo del eje de basculamiento 46¢, en un lado de la palanca de manipulacién 42c welto hacia la carcasa 102c
(figura 11). La palanca de manipulacién 42c presenta otra regidon de brazo de palanca 184c que, partiendo del gje de
basculamiento 46c¢, esta dispuesta en un lado de la palanca de manipulacién 42c alejado de la carcasa 102c. La otra
region de brazo de palanca 184c esta dispuesta para que un usuario la agarre y/o accione, para por ejemplo generar
un par de giro para inmovilizar la herramienta de mecanizacion 14c, etc. El elemento de accionamiento 28c esta
configurado como un buldn, que es guiado de forma movil a lo largo de la direccion axial 16¢ hasta un rebajo 134c
de la palanca de manipulaciéon 42c. El elemento de movimiento axial 186¢ esta dispuesto de forma axialmente mévil
en un rebajo de guiado 196c¢ de la carcasa 102c. Ademas de esto el elemento de accionamiento 28c esta unido al
elemento de movimiento axial 186¢ configurado como un bulén. Aqui el elemento de accionamiento 28c esta
dispuesto en un rebajo 188c del elemento de movimiento axial 186c. El elemento de movimiento axial 186¢c
presenta, en un lado alejado del rebajo 188c para alojar el elemento de accionamiento 28c, una ranura de
alojamiento 190c periférica. El elemento de acoplamiento de garras 20c esta dispuesto en la ranura de alojamiento
190c, en un estado de montaje. Aqui el elemento de acoplamiento de garras 20c presenta, para un montaje del
elemento de acoplamiento de garras 20c, al menos un rebajo de desplazamiento por encima 192¢, mediante el cual
el elemento de acoplamiento de garras 20c puede desplazarse por encima del elemento de movimiento axial 186¢
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(figura 14) a lo largo de una direccidn, que se extiende al menos fundamentalmente en perpendicular a una
extension longitudinal que, en un estado de montaje, discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direcciéon
axial 16¢c. Una region de borde, que delimita el rebajo de desplazamiento por encma 192c, y la ranura de
alojamiento 19¢ forman juntas una unién muelle-ranura. De este modo el elemento de acoplamiento de garras 20c
esta montado, en un estado de montaje, de foma que puede girar con relacién al elemento de movimiento axial
186¢, y al mismo tiempo esta fijado axialmente al elemento de movimiento axial 186 c.

El suplemento axial 122c del elemento de acoplamiento de garras 20c se une en unién positiva de fooma, en el
sentido de giro, a un apéndice de arrastre giratorio 128c del elemento de acoplamiento 98¢ configurado como tuerca
de husillo 100c de la unidad de sujecion 12c, para un accionamiento de la unidad de sujecion 12c como
consecuencia de un movimiento del elemento de acoplamiento de garras 20c en direccidn axial 16¢c y un movimiento
giratorio del elemento de acoplamiento de garras 20c alrededor del eje de giro 44c. Un proceso de sujecion de la
herramienta de mecanizacién 14cse realiza de un modo y una manera como los ya ejecutados en la descripcion del
ejemplo de gjecucidn descrito en las figuras 1 a 7. Después del proceso de sujecion se hace bascular alrededor del
eje de basculamiento 46¢ la palanca de manipulacién 42c en contra de una fuerza elastica del elemento pretensor
de palanca de manipulacién 160c, en la direccion de la carcasa de maquina-herramienta manual 52c¢, con relacion a
la carcasa 102c y a la carcasa de maquina-herramienta manual 52c. De este modo se desacopla el elemento de
acoplamiento de garras 20c del elemento de acoplamiento 98c. La unidad de manipulaciéon 18c se encuentra en un
modo de desacoplamiento. La palanca de manipulacion 42¢ se hace bascular a continuacién alrededor del eje de
giro 44c hasta la posicién de aparcamiento, hasta que el elemento de retenida de palanca de manipulacion 150c y el
elemento de retenida de carcasa 148c estan engranados y, de este modo, fijan la palanca de manipulacién 42c en la
posicion de aparcamiento.

Si la palanca de manipulacion 42¢ se encontrara después de un proceso de sujecién en una posicion con relacién a
la carcasa de maquina-herramienta manual 52c, en la que se impide (figura 11) un movimiento basculante con
relaciéon a la carcasa de maquina-herramienta manual 52c hasta una posicién de la palanca de manipulacién 42c,
que se corresponde con una posicion de la palanca de manipulacion 42c en la posicion de aparcamiento, es posible
mediante el juego de giro del elemento de acoplamiento de garras 20c, girar la palanca de manipulacion 42c junto
con la carcasa 102 con relacion al elemento de acoplamiento de garras 20c alrededor del eje de giro 44c, en donde
el movimiento giratorio se realiza desacoplado de un proceso de separacion de la unidad de sujecidon 12c. De este
modo la palanca de manipulacién 42c puede girar desde cada posicién alcanzada después del proceso de sujecion
alrededor del eje de giro 44c hasta la posicion de aparcamiento, en la que la unidad de retenida 146¢ protege la
palanca de manipulacién 42c¢ contra un movimiento basculante indeseado alrededor del arbol de basculamiento 46c¢.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual, en especial dispositivo de sujecidn para maquina-
herramienta manual de oscilaciéon, con al menos una unidad de sujecion (12a; 12b; 12c) para inmovilizar una
herramienta de mecanizacién (14a; 14b; 14c) en una direccién axial (16a; 16b; 16¢) y con al menos una unidad de
manipulacién (18a; 18b; 18c) para accdionar la unidad de sujecion (12a; 12b; 12c), caracterizado porque la unidad de
manipulacién (18a; 18b; 18c) presenta, al menos para un acoplamiento solidario en rotacion de la unidad de
manipulacion (18a; 18b; 18c) a la unidad de sujecién (12a; 12b; 12c), al menos un elemento de acoplamiento de
garras (20a; 20b; 20c) que estd montado de forma mavil al menos fundamentalmente en paralelo a la direccion axial.

2. Dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual segun la reivindicacién 1, caracterizado porque la
unidad de manipulaciéon (18a; 18b) presenta al menos un mando por levas (22a; 22b) para un movimiento del
elemento de acoplamiento de garras (20a; 20b), que presente al menos un elemento de leva (26a; 26b) dispuesto
sobre un elemento de manipulacion (24a; 24b) de la unidad de manipulacion (18a; 18b).

3. Dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual segun la reivindicacién 1, caracterizado porque la
unidad de manipulacién (18c) presenta al menos una unidad de palanca reversible (158c) para ejecutar un
movimiento del elemento de acoplamiento de garras (20c).

4. Dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual segun la reivindicacion 3, caracterizado porque la
unidad de manipulacién (18c) comprende al menos una palanca de manipulacion (42c) que forma un elemento de
palanca reversible de la unidad de palanca reversible (158c), que presenta un eje de basculamiento (46c¢) dispuesto
distanciado con relacién a un eje de giro (44c) del elemento de manipulacidn (24c), que discurre al menos
fundamentalmente en paralelo a la direccién axial (16c).

5. Dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual segun la reivindicacion 4, caracterizado porque la
unidad de palanca reversible (158c) presenta al menos un elemento pretensor de palanca de manipulacién (160c),
que esta previsto para aplicar una fuerza de pretensado a la palanca de manipulacion (42c) en al menos una
posicion operativa de la palanca de manipulacion (42c).

6. Dispositivo de sujecion para maquina-herramienta manual al menos segun la reivindicacion 3, caracterizado
porque el elemento de acoplamiento de garras (20c) estd montado, de forma giratoria con relacién a una palanca de
manipulacién (42c) de la unidad de manipulacion (18c), de forma que pueda girar alrededor de un eje de giro de
garras (162c) que discurre al menos fundamentaimente en paralelo a la direccién axial (16c¢).

7. Dispositivo de sujecidon para maquina-herramienta manual al menos segun la reivindicaciéon 2 6 3, caracterizado
porque el mando por levas (22a; 22b) o la unidad de palanca reversible (158c) presenta al menos un elemento de
accionamiento (28a; 28b; 28c) en foma de buldn, montado de forma mdévil, que esta previsto para accionar el
elemento de acoplamiento de garras (20a; 20b; 20c).

8. Dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual al menos segun la reivindicacién 2 6 3, caracterizado
porque el mando por levas (22a; 22b) o la unidad de palanca reversible (158c) presenta al menos un elemento
elastico (30a; 30b; 30c), que aplica al elemento de acoplamiento de garras (20a; 20b; 20c) una fuerza elastica.

9. Dispositivo de sujecidon para maéaquina-herramienta manual segun una de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque la unidad de sujecion (12a; 12b; 12c) presenta al menos un elemento de sujecién (32a; 32b;
32c), que presenta una cabeza de sujecion (36a; 36¢) dispuesta excéntricamente respecto a un eje longitudinal (34a;
34b; 34c) del elemento de sujecidn (32a; 32b; 32c¢).

10. Dispositivo de sujecidén para maquina-herramienta manual segun la reivindicacién 9, caracterizado porque la
unidad de sujecion (12a; 12b; 12c) presenta al menos un elemento de proteccidn contra torsiones (38a; 38b; 38c),
que esta previsto para proteger el elemento de sujecion (32a; 32b; 32c), al menos durante un proceso de sujecion
y/o un proceso de separacion contra una torsion.

11. Dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual segun una de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque la unidad de sujecion (12b) presenta almenos un elemento limitador de sobrecarga (40b), que
esta previsto para, en el caso de superarse un par de giro maximo, interrumpir una transmision de pares de giro
desde la unidad de manipulacion (18b) a la unidad de sujecion (12b).

12. Dispositivo de sujecidn para maquina-herramienta manual segun una de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque la unidad de manipulacion (18a; 18b; 18c) presenta al menos una palanca de manipulacion
(42a; 42b; 42c), que esta montada de forma giratoria alrededor de al menos un eje de giro (44a; 44b; 44c) que
discurre al menos fundamentalmente en paralelo a la direccién axial (16a; 16b; 16c¢).
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13. Dispositivo de sujecién para maquina-herramienta manual segun la reivindicacion 12, caracterizado porque la
palanca de manipulacion (42a; 42b; 42c) esta montada de forma basculante alrededor de al menos un eje de
basculamiento (46a; 46b; 46¢), que discurre al menos fundamentalmente en perpendicular a la direccidén axial (16a;
16b; 16c¢).

14. Maquina-herramienta manual, en especial maquina-herramienta manual con un husillo que puede accionarse de

forma oscilante, con un dispositivo de sujecidn para maquina-herramienta manual segun una de las reivindicaciones
anteriores.
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