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Beschreibung

[0001] DieErfindungbetrifftein Handgeratund ein Ver-
fahren zum manuellen Betatigen durch einen Benutzer,
sowie einen Nachrustsatz und ein Verfahren zum Nach-
risten eines Handgerats.

[0002] Herkdmmliche Drehmomentadapter, die bei
Drehmomentschlisseln vorne als Zwischenvorsatz oder
Zwischenstlick zwischen den Drehmomentschlissel
und eine passende Nuss angeordnet werden, sind dafir
ausgelegt, das Drehmoment beim Einschrauben einer
Mutter zu messen. Des Weiteren kann vom Benutzer ein
maximaler Drehmomentwert festgelegt werden, sodass
ab diesem Wert der Adapter ein Tonsignal ausgibt. Das
Einstellen des entsprechenden Schwellenwerts erfolgt
Uber Tasten, die neben einer digitalen Anzeige am Ad-
apter angeordnet sind. Eine Dokumentation der durch-
gefiuhrten Vorgange kann tber ein USB-Kabel an einem
Computer ausgewertet werden.

[0003] DE 10 2015 209 017 A1 offenbart einen Zwi-
schenvorsatz zwischen einer Maschine und einem Ein-
satzwerkzeug im Allgemeinen. Hierbei lasst sich rein me-
chanisch das Drehmoment einstellen.

[0004] Ferner sind Schraubschliissel bekannt, bei de-
nen eine digitale Anzeige integriert ist, die das Drehmo-
ment anzeigt. Die Funktionsweise beruht auf einer Dreh-
momentmessung.

[0005] Des Weiteren sind Akku-Handwerkzeugma-
schinen bekannt, die einen in der Maschine integrierten
Drehmomentsensor umfassen. Hierbei erfolgt zumeist
eine indirekte Bestimmung des Drehmoments mithilfe ei-
ner Berechnung des Drehmoments basierend auf Strom-
verbrauch, Drehzahl und/oder Schlagzahl.

[0006] Zur integrierten Drehmomentmessung ist fer-
ner ein Adapter bekannt, der zwischen einer Akku-Hand-
werkzeugmaschine und deren Akku angeordnet ist. Der
besagte Adapter stellt eine Erganzung fir eine Akku-
Handwerkzeugmaschine da, die Uber eine integrierte
Drehmomentbestimmung verfuigt. Mithilfe des Adapters
lassen sich Daten auslesen und via Kabelverbindung
oder zu einem Computer oder einem anderen Benutze-
rendgerét tibertragen. Ahnliche Systeme sind in DE 10
2017 222 550 A1, WO 2015/061370 A1 und WO
2020/146696 A1 beschrieben.

[0007] Ferner ist ein Drehmomentadapter mit der Be-
zeichnung HILTI SI 6AT A22 bekannt, der einen Adapter
fur einen Akku-Schlagschrauber bereitgestellt. Hier |asst
sich das Drehmoment einstellen, und es findet eine au-
tomatische Abschaltung auf Basis der Drehzahl und des
Energieverbrauchs statt.

[0008] Insbesondere bei schwierigen oder uniblichen
Bearbeitungsaufgaben zum Bearbeiten eines Unter-
grunds mittels eines Handgerats geraten herkdmmliche
Handgerate an ihre Grenzen.

[0009] Esisteine Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
ein Bearbeiten eines Untergrunds, insbesondere ein Set-
zen eines Befestigungselements und/oder ein Bilden ei-
nes Bohrlochs in einem Untergrund, in einfacher und feh-
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lerrobuster Weise zu ermdglichen.

[0010] Diese Aufgabe wird durch die Gegenstande mit
den Merkmalen gemal den unabhangigen Patentan-
spriichen geldst. Weitere Ausflihrungsbeispiele sind in
den abhangigen Anspriichen gezeigt.

[0011] GemalR einem Ausfiihrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung ist ein Handgerat zum manuellen Be-
tatigen durch einen Benutzer geschaffen, wobei das
Handgerat eine Bearbeitungseinrichtung, die zum Bear-
beiten eines Untergrunds ausgebildet ist, eine Detekti-
onseinheit, die zum Detektieren von fiir eine Kraftiiber-
tragung beim Bearbeiten des Untergrunds mittels der Be-
arbeitungseinrichtung indikativen Detektionsdaten aus-
gebildet ist, und eine Steuereinheit aufweist, die mit der
Detektionseinheit kommunizierfahig gekoppelt ist und
die basierend auf den Detektionsdaten zum Steuern des
Bearbeitens des Untergrunds entsprechend einer Soll-
Vorgabe eingerichtet ist.

[0012] GemalR einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel
der vorliegenden Erfindung ist ein Nachristsatz zum
Nachristen eines Handgerats bereitgestellt, das eine
Bearbeitungseinrichtung zum Bearbeiten eines Unter-
grunds und eine Energieversorgungseinrichtung zum
Bereitstellen von Antriebsenergie zum Antreiben der Be-
arbeitungseinrichtung aufweist, wobei der Nachristsatz
eine an der Bearbeitungseinrichtung anbringbare Detek-
tionseinheit, die zum Detektieren von fur eine Kraftiiber-
tragung beim Bearbeiten des Untergrunds mittels einer
Bearbeitungseinrichtung indikativen Detektionsdaten
ausgebildet ist, und eine an der Energieversorgungsein-
richtung anbringbare Steuereinheit aufweist, die mit der
Detektionseinheit kommunizierfahig gekoppelt ist und
die basierend auf den Detektionsdaten zum Steuern des
Bearbeitens des Untergrunds entsprechend einer Soll-
Vorgabe eingerichtet ist.

[0013] GemalR einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel
der Erfindung ist ein Verfahren zum Nachristen eines
Handgerats, das zum manuellen Betatigen durch einen
Benutzer ausgebildet und mit einer Bearbeitungseinrich-
tung zum Bearbeiten eines Untergrunds und mit einer
Energieversorgungseinrichtung zum Bereitstellen von
Antriebsenergie zum Antreiben der Bearbeitungseinrich-
tung ausgestattet ist, mit einem Nachristsatz mit den
oben beschriebenen Merkmalen und/oder zum Ausbil-
den eines Handgerats mit den oben beschriebenen
Merkmalen geschaffen, wobeibei dem Verfahren die De-
tektionseinheit an der Bearbeitungseinrichtung und die
Steuereinheit an der Energieversorgungseinrichtung ab-
nehmbar angebracht werden.

[0014] GemalR einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel
der Erfindung ist ein Verfahren zum Steuern eines zum
manuellen Betatigen durch einen Benutzer ausgebilde-
ten Handgerats (insbesondere eines Handgerats mitden
oben beschriebenen Merkmalen) bereitgestellt, wobei
das Verfahren ein Bearbeiten eines Untergrunds mittels
einer Bearbeitungseinrichtung, ein Detektieren von fir
eine Kraftlibertragung beim Bearbeiten des Untergrunds
mittels der Bearbeitungseinrichtung indikativen Detekti-
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onsdaten mittels einer Detektionseinheit, und ein Steu-
ern, basierend auf den Detektionsdaten, des Bearbei-
tens des Untergrunds entsprechend einer Soll-Vorgabe
mittels einer Steuereinheit aufweist, die mit der Detekti-
onseinheit kommunizierfahig gekoppelt ist.

[0015] Im Rahmen der vorliegenden Anmeldung kann
unter einem "Handgerat" insbesondere eine portable
Vorrichtung verstanden werden, die von einem Benutzer
handisch betatigt und getragen werden kann und mitdem
eine Bearbeitung eines Untergrunds ermdglicht ist. Ins-
besondere kann mittels eines Handgerats und durch Auf-
bringen einer Antriebskraft in Form einer Langskraft
und/oder eines Drehmoments ein Loch in dem Unter-
grund gebohrt werden und/oder kann eine Antriebskraft
in Form einer Langskraft und/oder eines Drehmoments
auf ein in einem Untergrund zu setzendes Befestigungs-
element aufgebracht werden. Die Antriebskraft kann ins-
besondere eine drehende oder rotatorische Antriebskraft
sein, optional Uberlagert mit einer translatorischen An-
triebskraft. Anders ausgedriickt kann das Handgerat
zum Drehantreiben einer Bearbeitungseinrichtung und
somit eines Bohrers und/oder eines Befestigungsele-
ments ausgebildet sein. Die Antriebskraft kann alternativ
aber auch eine rein translatorische Antriebskraft sein.
Eine Antriebskraft eines Handgerats kann eine pneuma-
tische, eine hydraulische oder eine elektrische Antriebs-
kraft sein, die beispielsweise von einer Pneumatikein-
richtung, einer Hydraulikeinrichtung oder einem Elektro-
motor erzeugt wird, oder kann eine Muskelkraft eines
Benutzers sein. Beispiele fir Handgerate sind ein Akku-
schrauber, ein Akku-Bohrschrauber, ein Drehschrauber,
ein Impulsschrauber, ein Ratschenschrauber, eine Bohr-
maschine, ein Schlagschrauber (insbesondere ein Akku-
Schlagschrauber) und ein Hammerbohrer. Weitere Bei-
spiele fir Handgerate sind ein Schraubendrehergriff, ein
abgewinkelter Griff, eine Ratsche oder ein Drehmoment-
schlussel.

[0016] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "Bearbeitungseinrichtung" insbesondere ein Me-
chanismus oder eine Baugruppe verstanden werden, der
oder die eine Bearbeitung, insbesondere eine ein Befes-
tigungselement setzende oder eine materialabtragende
bzw. bohrlocherzeugende Bearbeitung, des Unter-
grunds ermdglicht. Insbesondere kann die Bearbeitungs-
einrichtung ein in einem Futter untergebrachtes Bit zum
Betatigen eines Antriebs in einem Kopf eines Befesti-
gungselements zum Einbringen (mit oder ohne Vorboh-
rung) des Befestigungselements in den Untergrund mit-
tels des Handgerats aufweisen. Esistauch mdglich, dass
die Bearbeitungseinrichtung einen in einem Futter unter-
gebrachten Bohrerzum Bohren eines Bohrlochsin einem
Untergrund aufweist. Im Rahmen der vorliegenden An-
meldung kann unter einem "Befestigungselement" ins-
besondere ein Korper verstanden werden, der mittels
des Handgerats in einen Untergrund oder Verankerungs-
grund eingebracht werden kann, insbesondere drehend.
Vorzugsweise ist das Befestigungselement eine Schrau-
be.
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[0017] Im Rahmen der vorliegenden Anmeldung kann
unter dem Begriff "Untergrund” insbesondere eine Wand,
weiter insbesondere eine vertikale Wand, eine Decke,
ein Boden oder eine Vorrichtung (zum Beispiel ein M6-
belstlick) verstanden werden. Materialien fir einen sol-
chen Verankerungsgrund sind insbesondere Holz oder
Holzbaustoffe, oder aber auch Beton- und Mauerwerks-
baustoffe, Metall oder Kunststoffbauteile. Ferner kann
ein solcher Untergrund auch ein beliebiger Komposit-
werkstoff aus mehreren unterschiedlichen Materialkom-
ponenten sein. Der Untergrund kann Hohlrdume aufwei-
sen oder kann massiv (d.h. von Hohlrdumen frei) sein.
[0018] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "Detektionseinheit" insbesondere ein Bauteil oder
eine Baugruppe verstanden werden, die oder das ein
oder mehrere Sensorelemente (insbesondere Drehmo-
mentsensoren) zum Erzeugen von Sensordaten aufwei-
sen kann. Von einem solchen Sensorelement erzeugte
Sensordaten kénnen einen Riickschluss auf eine Kraft-
Ubertragung (insbesondere eine Langskraftiibertragung
und/oder eine Drehmomentibertragung) beim Bearbei-
ten des Untergrunds erlauben. Ein solches Sensorele-
ment kann ausgebildet sein, eine Drehmomentdetektion,
eine Langskraftdetektion, eine Temperaturdetektion, ei-
ne Geschwindigkeits- und/oder Beschleunigungsdetek-
tion, eine optische Detektion, eine akustische Detektion,
eine haptische Detektion, eine elektrische, magnetische
oder elektromagnetische Detektion, etc. zu ermdglichen.
Es ist besonders vorteilhaft moglich, mehrere der ge-
nannten und anderer Detektionsmechanismen miteinan-
der zu kombinieren. Beispielsweise kann die Detektions-
einheit mindestens einen Dehnmessstreifen aufweisen.
[0019] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "Steuereinheit" insbesondere ein Bauteil oder ei-
ne Baugruppe verstanden werden, das oder die auf das
Handgerat oder einzelne Baugruppen des Handgerats
(insbesondere auf die Bearbeitungseinrichtung, eine En-
ergieversorgungseinrichtung, etc.) steuernd einwirken
kann und dadurch einen Betrieb oder eine Betriebsweise
des Handgeréts einstellen kann. Insbesondere kann die
Steuereinheit die Einstellung des Betriebs bzw. der Be-
triebsweise des Handgeréats oder eines Teils davon ba-
sierend auf den Detektionsdaten vornehmen, die von der
Detektionseinheit detektiert werden. Die Steuereinheit
kann also insbesondere eine Regelungsfunktion ausfiih-
ren. Um flr die Steuerung oder Regelung verwendete
Rechenaufgaben auszufiihren, kann die Steuereinheit
mindestens einen Prozessor aufweisen.

[0020] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "kommunizierfahig gekoppelt" insbesondere ver-
standen werden, dass zwei oder mehr Bauteile oder Bau-
gruppen des Handgerats (insbesondere die Detektions-
einheit und die Steuereinheit) zum unidirektionalen oder
bidirektionalen Austausch von Daten konfiguriert sein
kénnen. Eine solche kommunizierfahige Kopplung kann
beispielsweise drahtgebunden (zum Beispiel tiber min-
destens eine elektrische Leitung innerhalb und/oder au-
Rerhalb des Handgerats) oder drahtlos (beispielsweise
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durch Ubermittlung elektromagnetischer Strahlung, wie
zum Beispiel sichtbares Licht, Infrarotlicht oder Hochfre-
quenzstrahlung) sein. Eine solche kommunizierfahige
Kopplung kann auch uber ein Kommunikationsnetzwerk
erfolgen, beispielsweise ein Mobilfunknetz, ein Intranet
oder das offentliche Internet. Wahlweise kann die kom-
munizierfahige Kopplung tiber Funk, tiber eine Kabelver-
bindung und/oder tiber eine Kommunikationsverbindung
im Inneren des Handgeréts realisiert werden.

[0021] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "Soll-Vorgabe" insbesondere ein oder mehrere
Parameterwerte (zum Beispiel ein zu Ubertragendes
Drehmoment, eine gewiinschte Drehzahl, etc.) und/oder
ein oder mehrere Betriebsanweisungen (zum Beispiel
ein Zeitverlauf eines anzulegenden Drehmoments) ver-
standen werden, auf deren Basis eine Bearbeitungsauf-
gabe zum Bearbeiten eines Untergrunds durchgefiihrt
werden soll. Die Soll-Vorgabe kann sich daher auf einen
gewiinschten, vorgegebenen oder idealen Ablauf einer
Bearbeitungsaufgabe zum Bearbeiten des Untergrunds
beziehen.

[0022] Im Rahmen dieser Anmeldung kann unter dem
Begriff "Nachriustsatz" insbesondere ein Kit aus einem
oder mehreren Modulen, Adaptern, Bauteilen oder Bau-
gruppen verstanden werden, das konfiguriert ist, in ein
bereits bestehendes funktionsfahiges Handgerat nach-
traglich angebaut oder eingebaut werden zu kdnnen.
Hierflir kdnnen die Komponenten des Nachriistsatzes
strukturell und funktionell auf die Komponenten des be-
reits bestehenden und nachzuriistenden Handgerats an-
gepasst sein. Zum Nachrusten des Handgerats kann es
ausreichend sein, die ein oder mehreren Komponenten
des Nachriistsatzes an das Handgerat anzusetzen, op-
tional eine Konfiguration oder eine Installation vorzuneh-
men, und dann das nachgeristete Handgerat zum
Durchfiihren einer Bearbeitungsaufgabe zum Bearbei-
ten des Untergrunds unter Verwendung der Detektions-
einheit und der Steuereinheit einzusetzen.

[0023] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel der Erfindung wird ein Handgerat zum Bearbei-
ten eines Untergrunds bereitgestellt, das eine Kraftiiber-
tragungscharakteristik (zum Beispiel ein Ubertragendes
Drehmoment) sensorisch erfasst und auf Basis der er-
fassten Kraftlibertragungscharakteristik die Bearbeitung
des Untergrunds erforderlichenfalls anpasst, um die Un-
tergrundbearbeitung entsprechend einer Soll-Vorgabe
durchzufiihren und um etwaige Abweichungen von der
Soll-Vorgabe ganz oder teilweise zu kompensieren. Auf
diese Weise kann unter Einsatz von Detektionsressour-
cen und Steuerressourcen sichergestellt werden, dass
selbst ein weniger gelibter Benutzer oder ein Benutzer
bei Ausfiihrung einer delikaten Untergrundbearbeitungs-
aufgabe fehlerrobust, prazise und benutzerfreundlich die
Untergrundbearbeitungsaufgabe ausfihren kann. Ein
solches Handwerkzeug kann somit beispielsweise im
Bereich seiner Spitze mittels der Detektionseinheit einen
kraftbezogenen Parameter (beispielsweise ein Drehmo-
ment) messen, vorzugsweise unmittelbar am Ort der
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Kraftlibertragung. Das Ergebnis dieser Messung kann
dann genutzt werden, um etwaige Abweichungen von
einer gewuinschten Soll-Vorgabe zu ermitteln und um die
Steuerung des Handgerats so anzupassen, dass etwa-
ige Diskrepanzen zwischen dem sensorisch charakteri-
sierten Ist-Vorgang und einem durch die Soll-Vorgabe
definierten Soll-Vorgang bei Ausfiihrung einer Unter-
grundbearbeitungsaufgabe ganz oder teilweise ausge-
glichen bzw. korrigiert werden kénnen.

[0024] Besonders vorteilhaft ist es hierbei, die fir die
detektionsbasierte Steuerung der Ausfiihrung einer Un-
tergrundbearbeitungsaufgabe zur Erfillung einer Soll-
Vorgabe eingesetzten Komponenten, namlich eine De-
tektionseinheit und eine Steuereinheit, als Modul oder
Module auszubilden, das oder die in einfacher Weise in
einem herkdmmlichen Handgerat ohne eine solche
Funktionalitdt nachgeriistet werden kann oder kénnen.
Anschaulich kann ein solches Handgerat mit oder ohne
den Nachristsatz zur Bearbeitung eines Untergrunds
eingesetztwerden. Dies ermdglicht es, auch bestehende
Handgerate mit einer kombinierten Detektions- und
Steuer-Architektur nachzuriisten bzw. entsprechende
Detektions- und Steuer-Module gemeinsam fiir mehrere
Handgerate vorzusehen und bedarfsweise an einem be-
stimmten Handgerat anzubringen, um dessen Funktio-
nalitét zu erweitern. Anschaulich ist es mit einer solchen
modularen Architektur mdglich, ein Standard-Handgerat
so anzupassen, dass eine Detektion tatsachlicher Kraft-
Ubertragungsparameter und eine Steuerung des Hand-
gerats in Ubereinstimmung mit den detektierten Kraftii-
bertragungsparametern zum Erreichen einer Soll-Vorga-
be durchgefiihrt werden kann.

[0025] Gegenliber dem oben beschriebenen Stand
der Technik zeigen exemplarische Ausflihrungsbeispie-
le der Erfindung Vorteile: Zum einen besteht gemaR ei-
nem exemplarischen Ausfilihrungsbeispiel die Mdglich-
keit, gemessene Daten (die zum Beispiel fir einen Dreh-
moment indikativ sein kdnnen) ber eine kabelgebunde-
ne oder kabellose Verbindung zu einem anderen Modul
das Handgerats oder sogar zu einem anderen Gerat zu
Ubertragen. Des Weiteren kann oder kdnnen die Steu-
ereinheit und/oder die Detektionseinheit unter Verwen-
dung derselben Energieversorgungseinrichtung (insbe-
sondere desselben Akkus oder derselben Batterie) be-
trieben werden, die auch zur Versorgung der anderen
Komponenten des Handgerats dienen. Besonders vor-
teilhaft kann gemal exemplarischen Ausflihrungsbei-
spielen der Erfindung die Mdglichkeit sein, einen Nach-
ristsatz aus Detektionseinheit und Steuereinheit zum
Aufristen oder Upgraden eines herkdmmlichen Hand-
gerats einzusetzen. Diese Nachriistoption macht es ent-
behrlich, eine vollstdndige neue Akku-Handwerkzeug-
maschine mit dieser Funktion anzuschaffen, stattdessen
kann oder kénnen Detektions- bzw. Steuer-Modul be-
darfsweise einfach an ein herkémmliches Handgerat an-
montiert werden.

[0026] Im Weiteren werden zusatzliche exemplarische
Ausfihrungsbeispiele des Handgerats, des Nachrist-
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satzes und der Verfahren beschrieben.

[0027] GemaR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Detektionseinheit an der Bearbeitungs-
einrichtung anbringbar oder angebracht sein, insbeson-
dere als abnehmbarer Detektions-Adapter. Somit kann
die Detektionseinheit als separates Modul ausgebildet
sein, das wahlweise an dem Handgerat, und insbeson-
dere an dessen Bearbeitungseinrichtung, angebracht
sein kann oder nicht. Diese Konfiguration begtinstigt die
Nachristbarkeit eines herkémmlichen Handgerats mit
einer Detektionseinheit. Das Anbringen der Detektions-
einheit an der Bearbeitungseinrichtung ist besonders
vorteilhaft, da die Detektion von mindestens einem fir
die Kraftiibertragung indikativen Parameter dann direkt
an der Position erfolgt, an der die Bearbeitung des Un-
tergrunds erfolgt. Eine zugehdrige Detektionseinheit
kann eine erste Schnittstelle zum Verbinden mit dem
Hauptgehause des Handgerats und eine zweite Schnitt-
stelle zum Verbinden mit der Bearbeitungseinrichtung
aufweisen.

[0028] GemaR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Energieversorgungs-
einrichtung aufweisen, die zum Bereitstellen von Antrieb-
senergie zum Antreiben der Bearbeitungseinrichtung
ausgebildet ist. Die Energieversorgungseinrichtung
kann abnehmbar an dem Handgerat angeordnet sein,
sodass eine als separates Modul ausgebildete Steuer-
einheit zwischen Akku und einem Hauptgehduse des
Handgerats zwischengeordnet werden kann. Eine sol-
che Steuereinheit kann eine erste Schnittstelle zum Ver-
binden mit dem Hauptgehause des Handgerats und eine
zweite Schnittstelle zum Verbinden mit der Energiever-
sorgungseinrichtung aufweisen. Beispielsweise kann die
Energieversorgungseinrichtung ein Akku oder eine Bat-
terie sein, oder ein Anschluss an ein Stromnetz.

[0029] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit an der Energieversor-
gungseinrichtung anbringbar oder angebracht sein, ins-
besondere als abnehmbarer Steuer-Adapter. Somitkann
die Steuereinheit als separates Modul ausgebildet sein,
das wahlweise an dem Handgerat, und insbesondere an
dessen Energieversorgungseinrichtung, angebracht
sein kann oder nicht. Diese Konfiguration begtinstigt die
Nachristbarkeit eines herkémmlichen Handgerats mit
einer Steuereinheit. Das Anbringen der Steuereinheit an
der Energieversorgungseinrichtung ist besonders vor-
teilhaft, da die Steuerung der Energiezufuhr einen sen-
siblen Einfluss auf die Bearbeitung des Untergrunds hat.
Insbesondere kann die Steuereinheit den Grad der En-
ergiezufuhr durch die Energieversorgungsvorrichtung an
die Bearbeitungseinrichtung einstellen.

[0030] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Bearbeitungseinrichtung als Setzein-
richtung zum Setzen eines Befestigungselements in den
Untergrund (insbesondere zum drehenden Setzen eines
Befestigungselemente in den Untergrund) ausgebildet
sein und/oder als Bohreinrichtung zum Bohren eines
Lochs in dem Untergrund ausgebildet sein.
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[0031] GemalR anderen Ausflihrungsbeispielen kén-
nen andere Untergrundbearbeitungsaufgaben ausge-
fuhrt werden.

[0032] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat ausgebildet sein, selektiv
mit oder ohne der Detektionseinheit und/oder mit oder
ohne der Steuereinheit betreibbar zu sein, sodass das
Handgerat auch ohne Detektionseinheit und/oder Steu-
ereinheit betriebsfahig ist. Somit kann das Handgerat
auch ohne bzw. bei abgenommener Detektionseinheit
sowie ohne bzw. bei abgenommener Steuereinheit funk-
tionsfahig zum Bearbeiten eines Untergrunds sein.
Durch Hinzufiigen einer Steuereinheit bzw. einer Detek-
tionseinheit, die als zwei getrennte Module oder als ein
gemeinsames Modul ausgebildet sein kénnen, kann
auch ein herkdmmliches Handgerat zumindest zeitweise
mit einer entsprechenden Zusatzfunktionalitdt ausge-
stattet werden.

[0033] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kdnnen die Detektionseinheit und die Steuerein-
heit eine miteinander korperlich verbundene und separat
vom Rest des Handgerats handhabbare Baugruppe bil-
den. Eine solche Ausfiihrungsform ist zum Beispiel in
Figur 2 dargestellt. Indem Detektionseinheit und Steuer-
einheit als gemeinsamer Kdrper ausgebildet sind, ist eine
Handhabung durch einen Benutzer besonders einfach.
AuBerdem kann durch eine entsprechende Formgebung
des Bauteils, das Detektionseinheit und Steuereinheit
beinhaltet, eine intuitive Anbringung sowohl von Detek-
tionseinheit als auch Steuereinheit an einem nachzuris-
tenden Handgerat ermdéglicht werden. Eine Fehlmontage
kann dadurch zuverlassig unterbunden werden, da diese
durch die Formgebung des gemeinsamen Bauteils in Be-
zug auf das Handgerat ohne Detektionseinheit und ohne
Steuereinheit mechanisch verunméglicht wird.

[0034] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat einen die Detektionseinheit
und die Steuereinheit mechanisch verbindenden Verbin-
dungskérper aulRerhalb des Rests des Handgerats auf-
weisen. Zum Beispiel kann der Verbindungskorper ein
rigider Streben sein, der zur Montage des gemeinsamen
Detektions-Steuer-Moduls am Handgerat handisch von
einem Benutzer gehalten werden kann. Im an dem Hand-
gerat montierten Zustand kann der Streben schrag ver-
laufend angeordnet sein, wenn die Bearbeitungseinrich-
tung zum horizontalen Bearbeiten eines vertikalen Un-
tergrunds an den Untergrund angesetzt ist.

[0035] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann der Verbindungskdrper eine Kommunika-
tionseinrichtung zum kommunizierfahigen Koppeln der
Detektionseinheit und der Steuereinheit aufweisen. Zum
Beispiel kann der beispielsweise als rigider Streben aus-
gebildete Verbindungskoérper die Detektionseinheit und
die Steuereinheit mechanisch verbinden und zudem eine
Kommunikationseinrichtung (zum Beispiel eine elektri-
sche Verbindungsleitung oder ein Glasfaserkabel) fiir ei-
ne Kommunikation zwischen Detektionseinheit und
Steuereinheit enthalten.
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[0036] GemaR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Detektionseinheit zum Detektieren der
fur eine Kraftiibertragung beim Bearbeiten des Unter-
grunds mittels der Bearbeitungseinrichtung indikativen
Detektionsdaten bei Beginn einer Bearbeitungsaufgabe
ausgebildet sein. Beginnt ein Benutzer beispielsweise
ein vorbohrungsfreies drehendes Setzen eines Befesti-
gungselements (zum Beispiel einer Schraube) in einem
Untergrund, kann die von dem Benutzer aufgewendete
Anpresskraft und/oder das auf das Befestigungselement
Ubertragene Drehmoment messtechnisch erfasst wer-
den, und zwar mittels der Detektionseinheit. Dadurch
kann ermittelt werden, ob oder ob nicht ein Benutzer die
Setzaufgabe korrekt ausfiihrt, insbesondere mit einer
Kraftlibertragung ausfiihrt, die einer Soll-Vorgabe ent-
spricht.

[0037] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit ausgebildet sein, basie-
rend auf den bei Beginn der Bearbeitungsaufgabe de-
tektierten Detektionsdaten das Bearbeiten des Unter-
grunds so zu verandern, dass die weitere Durchfiihrung
der Bearbeitungsaufgabe entsprechend der Soll-Vorga-
be erfolgt. Wird mittels Auswertens der Detektionsdaten,
die zu Beginn des Setzvorgangs von der Detektionsein-
heit ermittelt worden sind, erkannt, dass die von dem
Benutzer bewirkte Kraftibertragung wahrend des Be-
ginns der Setzaufgabe von der Soll-Vorgabe abweicht,
kann die Steuereinheit selbsttatig die Kraftiibertragung
beim Bearbeiten des Untergrunds verandern, um die Ist-
Kraftiibertragung auf eine Soll-Vorgabe hinsichtlich der
Kraftlibertragung zum Bewerkstelligen der Untergrund-
bearbeitungsaufgabe zu bringen. Hierfiir kann zum Bei-
spiel eine Drehzahl gegeniiber einer Benutzervorgabe
erhoht oder erniedrigt werden.

[0038] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit ausgebildet sein, basie-
rend auf (insbesondere mittels einer Benutzerschnittstel-
le benutzerseitig eingegebenen und/oder mittels der De-
tektionseinheit detektierten) Eigenschaften einer aktuell
auszufihrenden Bearbeitungsaufgabe in einer Daten-
bank eine der aktuellen Bearbeitungsaufgabe zugeord-
nete Soll-Vorgabe aus einem in der Datenbank gespei-
cherten Satz von unterschiedlichen Bearbeitungsaufga-
ben zugeordneten Soll-Vorgaben aufzufinden und aus-
zuftihren. Eine auszufiihrende Bearbeitungsaufgabe
kann zum Beispiel von dem Untergrund (insbesondere
Untergrundmaterial, Untergrundharte und/oder Vorlie-
gen oder Nichtvorliegen von Hohlrdumen in dem Unter-
grund) und von einem Befestigungselement (insbeson-
dere Typ des Befestigungselements, Material des Be-
festigungselements und/oder Geometrie des Befesti-
gungselements) abhangen. Eine Befestigungsaufgabe
kann definiert werden durch eine benutzerseitige Einga-
be und/oder durch Detektionsdaten, die von der Detek-
tionseinheit ermittelt werden kénnen (zum Beispiel opti-
sche Detektion des Untergrunds, Detektion eines einge-
setzten Bits oder Bohrers, Detektion eines Widerstands
des Untergrunds beieinem Bohr-oder Setzvorgang), etc.
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Ist die Untergrundbearbeitungsaufgabe erkannt worden
oder vorbekannt, kann aus der Datenbank ein geeigneter
Datensatz mit Informationen betreffend die Soll-Vorgabe
ausgewahlt und nachfolgend zur Anwendung gebracht
werden.

[0039] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Speichereinrichtung
mit der Datenbank aufweisen. Ist in dem Handgerat
selbst eine Speichereinrichtung mit Datensatzen betref-
fend verschiedene Untergrundbearbeitungsaufgaben
gespeichert, kann ohne Kommunikation zwischen Hand-
gerat und Umgebung ein geeigneter Datensatz ausge-
wahlt und zur Anwendung gebracht werden.

[0040] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Kommunikationsein-
richtung zum Kommunizieren mit der aulerhalb des
Handgerats, insbesondere in einer Cloud, angeordneten
Datenbank aufweisen. In einer solchen Konfiguration
kann das Handgerat kommunizierfahig iber ein Kommu-
nikationsnetzwerk (insbesondere das Internet) mit einer
Datenbank in einer Cloud gekoppelt sein. Dadurch kén-
nen Speicherressourcen in dem Handgerat eingespart
werden, was auch das Tragen und Halten des Handge-
rats durch den Benutzer komfortabler gestaltet.

[0041] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann der Satz von Soll-Vorgaben fiir unter-
schiedliche Bearbeitungsaufgaben (insbesondere fir
Bearbeitungsaufgaben mit unterschiedlichen Befesti-
gungselementen) Soll-Kennlinien hinsichtlich mindes-
tens eines Betriebsparameters aufweisen (insbesondere
hinsichtlich mindestens eines Betriebsparameters aus
einer Gruppe, die besteht aus einem Drehmoment, einer
Schlagzahl, einer Drehzahl und einem elektrischen An-
triebsstrom). Ist eine bestimmte Bearbeitungsaufgabe
erkannt oder definiert worden, kdnnen die Betriebspara-
meter des Handgerats entsprechend eingestellt und au-
tomatisiert (d.h. ohne zusatzliche Benutzeraktivitat) zum
Einsatz gebracht werden.

[0042] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit ausgebildet sein, basie-
rend auf einem Vergleich zwischen den Detektionsdaten
hinsichtlich des mindestens einen Betriebsparameters
mit der Soll-Vorgabe hinsichtlich des mindestens einen
Betriebsparameters mindestens einen Wert des mindes-
tens einen Betriebsparameters wahrend Durchfiihrens
der Bearbeitungsaufgabe mittels des Handgerats ent-
sprechend der Soll-Vorgabe zu verandern. Beispielswei-
se kann die veranderte Soll-Vorgabe in einer Datenbank
gespeichert werden. Auf diese Weise kdnnen fiir zukinf-
tige Untergrundbearbeitungsaufgaben geeignete Daten-
satze als zukunftige Soll-Vorgaben gespeichert werden.
Dadurch kann redundanter Rechenaufwand vermieden
werden, wenn dieselbe Untergrundbearbeitungsaufga-
be wiederholt durchgefiihrt wird.

[0043] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit ausgebildet sein, fir ein
tatsachliches Ausfihren des Bearbeitens des Unter-
grunds indikative Dokumentationsdaten zu speichern.
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Insbesondere kénnen die Dokumentationsdaten zu ei-
nem beliebigen spateren Zeitpunkt einen Rickschluss
erlauben, auf welche Weise eine Untergrundbearbei-
tungsaufgabe durchgefiihrt worden ist. Beispielsweise
kann fiir jede Untergrundbearbeitungsaufgabe ein zuge-
hériger Datensatz in einer Datenbank gespeichert wer-
den. Auf diese Weise kdnnen selbst komplexe Baupro-
jekte in nachvollziehbarer Weise dokumentiert werden.
Zum Beispiel kdnnen auf diese Weise gespeicherte Do-
kumentationsdaten auch als Soll-Vorgabe fiir ein zukinf-
tiges Ausfiihren eines Bearbeitens eines Untergrunds
verwendet werden.

[0044] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Speichereinrichtung
zum Speichern der Dokumentationsdaten aufweisen. Al-
ternativ oder erganzend kann das Handgerat eine Kom-
munikationseinrichtung zum Kommunizieren der Doku-
mentationsdaten zu einer Entitat auBerhalb des Hand-
gerats, insbesondere zu einer in einer Cloud gespeicher-
ten Datenbank, aufweisen. Auf diese Weise konnen Do-
kumentationsdaten lokal im Handgerat und/oder zentral
in einer Cloud gespeichert werden.

[0045] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kdnnen die Detektionseinheit und die Steuerein-
heit ausgebildet sein, die Prozesse des Detektierens der
Detektionsdaten mittels der Detektionseinheit und des
Steuerns des Bearbeitens des Untergrunds mittels der
Steuereinheit entsprechend der Soll-Vorgabe wahrend
des Bearbeitens des Untergrunds mindestens einmal ite-
rativ zu wiederholen. Wurde in einer ersten Iteration eine
Diskrepanz zwischen einer Soll-Vorgabe und einer Ist-
Durchfilhrung einer Untergrundbearbeitungsaufgabe
mittels der Detektionseinheit detektiert und mittels der
Steuereinheit zumindest teilweise korrigiert, kann in ei-
ner zweiten lteration eine abermalige Detektion zum
Charakterisieren der entsprechend veranderten Kraftii-
bertragung beim Bearbeiten des Untergrunds erfolgen.
Nun kann abermals ein Vergleich der veranderten Ist-
Durchfilhrung mit der Soll-Vorgabe erfolgen, und eine
gegebenenfalls verbleibende Diskrepanz weiter korri-
giert werden. Dieser Prozess kann so lange wiederholt
werden, bis die Soll-Vorgabe durch die Ist-Durchfiihrung
ausreichend prazise angenahert wird.

[0046] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann das Handgerat mindestens eine Einschu-
beinrichtung zum Einschieben von zumindest einem Mo-
dul aus einer Gruppe aufweisen, die besteht aus der
Steuereinheit, der Detektionseinheit und einer Kommu-
nikationseinrichtung. An geeigneter Stelle des Handge-
rats kann gemaR der beschriebenen Ausgestaltung ein
Einschubschlitz oder dergleichen ausgebildet werden,
der ein intuitives Einschieben oder Entnehmen eines
Steuermoduls, eines Detektionsmoduls, eines Kommu-
nikationsmoduls oder einer Kombination aus zwei oder
drei Elementen, die aus der Steuereinheit, der Detekti-
onseinheit und der Kommunikationseinrichtung beste-
hen, erfolgen. Eine solche Konfiguration ermdglicht ein
besonders einfaches Nachristen eines standardmaRig
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ohne Detektions-und Steuer-Ressourcen ausgebildeten
Handgerats mit einer entsprechenden Funktionalitat.
[0047] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Datenschnittstelle zum
benutzerseitigen Eingeben der Soll-Vorgabe oder einer
Untergrundbearbeitungsaufgabe aufweisen. Der Benut-
zer kann auf diese Weise besonders bequem eine nach-
folgend auszufiihrende Untergrundbearbeitungsaufga-
be definieren. Beispielsweise kann der Benutzer den zu
bearbeitenden Untergrund, ein an der Bearbeitungsein-
richtung anzubringendes Werkzeugelement (insbeson-
dere ein Bohrer oder ein Bit), ein mittels der Bearbei-
tungseinrichtung zu bearbeitendes Befestigungsele-
ment (zum Beispiel eine Schraube) und/oder eine Be-
schreibung der auszufiihrenden Bearbeitungsaufgabe
(zum Beispiel vorbohrungsfreies oder vorgebohrtes Set-
zen eines Befestigungselements mit oder ohne Duibel)
definieren. Die Funktionalitat der Detektionseinheit (ins-
besondere eine Definition von zu detektierenden Detek-
tionsdaten) und der Steuereinheit (auf welche Weise ge-
steuert bzw. geregelt werden soll) kann auf diese benut-
zerseitig eingegebene Soll-Vorgabe angepasst werden.
[0048] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat als Datenschnittstelle eine
manuelle Benutzerschnittstelle zum manuellen Einge-
ben der Soll-Vorgabe durch einen Benutzer aufweisen.
Hierflr kann zum Beispiel ein Touchpad oder ein Tas-
tenfeld an dem Handgerat vorgesehen werden.

[0049] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Kommunikationsein-
richtung zum Kommunizieren zwischen der Daten-
schnittstelle und einer Entitét auRerhalb des Handgerats
(insbesondere einer App eines Nutzer-Endgerats
und/oder einer Cloud) aufweisen. Dann kann ein Benut-
zer die Soll-Vorgabe definierende Parameterwerte
und/oder Steuerbefehle mittels des Nutzer-Endgerats
(zum Beispiel ein Smartphone oder ein Tablet) eingeben,
insbesondere Uber eine Benutzeroberflache, die mittels
einer auf dem Nutzer-Endgeratinstallierten App definiert
ist. Die auf dem Nutzer-Endgerat bequem eingegebenen
Befehle kbnnen dann beispielsweise iber ein Mobilfunk-
netz oder das Internet drahtlos an das Handgeréat Gber-
mittelt werden.

[0050] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat als Datenschnittstelle einen
Scanner zum Scannen eines Zugangscodes zum Zu-
ganglichmachen von fir die Soll-Vorgabe indikativen Da-
ten aufweisen. Beispielsweise kann eine Verpackung ei-
nes zu setzenden Befestigungselements mit einem QR-
Code ausgestattet sein, der eine Soll-Vorgabe definie-
rende Parameterwerte und/oder Steuerbefehle kodieren
kann. Hat eine Kamera des Handgerats einen solchen
QR-Code detektiert, kann dieser entschliisselt werden
und entweder selbst die Parameterwerte und/oder Steu-
erbefehle bereitstellen oder einen Link mitteilen, tber
den die Parameterwerte und/oder Steuerbefehle abruf-
bar sein kdnnen. Eine solche Konfiguration ist besonders
benutzerfreundlich.
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[0051] GemaR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann das Verfahren ein Nachriisten des Hand-
gerats mit der Detektionseinheit und/oder der Steuerein-
heitaufweisen. Hierbei kdnnen die Detektionseinheitund
die Steuereinheit zum Beispiel als separate Adaptermo-
dule oder als eine miteinander korperlich verbundene
und separat vom Rest des Handgerats handhabbare
Baugruppe ausgebildet sein. Entsprechend kann das
Handgerat einen abnehmbaren Nachristsatz mit den
oben beschriebenen Merkmalen zum Bereitstellen der
Detektionseinheit und der Steuereinheit aufweisen. Zum
Nachriisten kann es ausreichend sein, ein Detektions-
Modul und ein Steuer-Modul an dem Handgerat anzu-
bringen. Diese Module kénnen einerseits zum form-
schliissigen Anbringen an dem Handgerat ausgebildet
sein, sodass das Handgerat samt dieser Module eine als
Ganzes handhabbare Einheit bildet. Ferner kénnen die
Module bei Anbringen an dem Handgerat so ausgebildet
sein, dass sich diese selbsttatig an dem Handgerat in-
stallieren, beispielsweise ein entsprechendes Pairing-
Protokoll abarbeiten. Ein Benutzer braucht also nichts
anderes zu tun, als das oder die Module an dem Hand-
gerat anzubringen, und kann dann mit der Untergrund-
bearbeitungsaufgabe beginnen.

[0052] GemalR einem Ausfiihrungsbeispiel kann die
Detektionseinheit auRenseitig an der Bearbeitungsein-
richtung abnehmbar angebracht werden, insbesondere
werkzeugfrei. Beispielsweise kann die Detektionseinheit
untergrundseitig auf die Bearbeitungseinrichtung aufge-
steckt werden, insbesondere werkzeugfrei. Alternativ
kann die Detektionseinheit zwischen der Bearbeitungs-
einrichtung und einem Gerategehause des Handgerats
abnehmbar angebracht werden, insbesondere werk-
zeugfrei. Hierfir kann die Detektionseinheit beispielswei-
se im montierten Zustand des Handgerats zwischen Be-
arbeitungseinrichtung und Gerategehause gesteckt wer-
den oder kann nach vortibergehender Demontage der
Bearbeitungseinrichtung vom Gerategehause auf das
Gerategehduse oder auf die Bearbeitungseinrichtung
gesetzt werden, bevor die Bearbeitungseinrichtung, die
montierte Detektionseinheit und das Gerategehause an-
einander befestigt werden (insbesondere werkzeugfrei).
[0053] GemalR einem Ausfiihrungsbeispiel kann die
Steuereinheit in die Energieversorgungseinrichtung he-
rausnehmbar eingefiihrt werden, insbesondere werk-
zeugfrei. Hierfur kann eine Energieversorgungseinrich-
tung mit einem Einfiihrschacht zum Einfihren einer als
Modul ausgebildeten Steuereinheit gebildet sein. Alter-
nativ kann die Steuereinheit zwischen der Energiever-
sorgungseinrichtung und dem Gerategehduse des
Handgerats abnehmbar angebracht werden, insbeson-
dere werkzeugfrei. Hierfir kann zunachst die Energie-
versorgungseinrichtung vom Rest des Handgerats ab-
genommen werden (insbesondere werkzeugfrei), und
dann die Steuereinheit entweder an das Gerategehause
oder an die Energieversorgungseinrichtung angesetzt
werden, bevor Gerategehduse, montierte Steuereinheit
und Energieversorgungseinrichtung zusammengesetzt
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werden (insbesondere werkzeugfrei).

[0054] GemalR einem exemplarischen Ausfihrungs-
beispiel kann das Handgerat eine Bohrmaschine sein.
Alternativ oder erganzend kann das Handgerat ein Ak-
kuschrauber, ein Akku-Bohrschrauber, ein Drehschrau-
ber, ein Impulsschrauber, ein Ratschenschrauber, ein
Schlagschrauber, insbesondere ein Akku-Schlag-
schrauber, und/oder ein Hammerbohrer sein oder eine
entsprechende Funktionalitat aufweisen.

[0055] Im Folgenden werden exemplarische Ausfiih-
rungsbeispiele der vorliegenden Erfindung mit Verweis
auf die folgenden Figuren detailliert beschrieben.

Figur 1 zeigt ein Handgerat gemaf einem exempla-
rischen Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

Figur 2 zeigt ein Nachristen eines Handgerats mit
einem Nachristsatz gemafR einem exemplarischen
Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

Figur 3 zeigt ein Handgerat gemaf einem anderen
exemplarischen Ausflihrungsbeispiel der Erfindung.
Figur 4 zeigt eine dreidimensionale Ansicht eines
Handgerats und Figur 5 zeigt ein Detail des Hand-
gerats gemaf einem anderen exemplarischen Aus-
fuhrungsbeispiel der Erfindung.

[0056] Gleiche oder ahnliche Komponenten in unter-
schiedlichen Figuren sind mit gleichen Bezugsziffern ver-
sehen.

[0057] Bevor bezugnehmend auf die Figuren exemp-
larische Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung beschrie-
ben werden, sollen noch einige allgemeine Aspekte von
Ausfiihrungsbeispielen der Erfindung erldutert werden:
GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung ist ein Handgerat geschaffen, bei dem mittels
einer Detektionseinheit ein tatséchliches Messen min-
destens eines Kraftiibertragungsparameters vorzugs-
weise an einer Spitze des Handgerats ermdglichtist. Die-
se Messung kann genutzt werden, um eine Steuerung
des Handgerats entsprechend durch- und/oder nachzu-
fuhren, insbesondere wenn Diskrepanzen gegenuiber ei-
ner Soll-Vorgabe zur Durchfilhrung einer Untergrundbe-
arbeitungsaufgabe sensorisch erkannt werden. Bei-
spielsweise kann eine solche Steuerung ein Anpassen
von Betriebsparametern oder sogar ein Ausschalten des
Handgerats bewirken. Zum Beispiel kann bei einem
Schlagbohrer ein tatsachlich Ubertragenes Drehmoment
detektiert werden und basierend darauf eine Drehzahl
gesteuert werden. Beispielsweise kann eine Anzahl
nachfolgend durchgefiihrter Schliage entsprechend ge-
steuert werden (zum Beispiel drei weitere Schlage) und
kann das Schlagwerk danach ausgeschaltet werden.
[0058] Besonders bevorzugt ist es gemal exemplari-
schen Ausfiihrungsbeispielen, ein oder mehrere Module
mit Detektionseinheit und Steuereinheit in einem an sich
betriebsfahigen Handgerat ohne solche Funktionalitat
nachzuriisten, um ein solches Handgerat mit einer defi-
nierten Detektions- und Steuerfunktion zu versehen.
[0059] Ebenfallsbevorzugtistes, bei einem Handgerat
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mit Detektionseinheit und Steuereinheit die detektierten
Detektionsdaten und/oder zur Steuerung eingesetzte
Steuerdaten zu Dokumentationszwecken zu speichern,
beispielsweise als Datensatz in einer Datenbank. Eine
solche Dokumentation erlaubt auch noch im Nachhinein
nachzuvollziehen, welche Untergrundbearbeitungsauf-
gabe in welcher Weise ausgefihrt wurde. Auf diese Wei-
se kann eine Nachvollziehbarkeit selbst komplexer Ar-
beitsschritte ermdglicht werden. Dies erlaubt vorteilhafte
Anwendungen im Bereich des digitalisierten Bauma-
nagements.

[0060] GemalR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel der Erfindung ist ein oder sind mehrere Drehmo-
ment-, Dokumentations- und/oder Steuerungsadapter
bereitgestellt, der oder die eine tatsachliche Drehmo-
mentmessung, eine Dokumentation einer drehmoment-
Ubertragenden Untergrundbearbeitungsaufgabe
und/oder eine Steuerung eines Handgerats auf Basis er-
fasster Drehmomentdaten ermdglicht oder ermdglichen.
[0061] Insbesondere kann gemaR exemplarischen
Ausfiihrungsbeispielen der Erfindung ein Einschrauben
bzw. Eindrehen von Befestigungsmitteln auf eine opti-
male Art und Weise durchgefiihrt werden, d.h. in Ein-
klang mit einer Soll-Vorgabe, sodass keinerlei Spuren
oder Beschadigungen an der Werkstoffoberflache (zum
Beispiel Holz) entstehen. Durch ein fachgerechtes, zer-
tifizierungskonformes Anziehen von Ankern (zum Bei-
spiel auf ein Soll-Drehmoment von 40 Nm=*=2%) lassen
sich Fehler durch falsches Montieren vermeiden. Des
Weiteren ermdglichen exemplarische Ausfiihrungsbei-
spiele der Erfindung eine Nachvollziehbarkeit der be-
stimmten Arbeitsschritte fiir ein Projektmanagement.
[0062] Beispielsweise konnen gemaf exemplarischen
Ausfiihrungsbeispielen der Erfindung als Handgerate
Akku-Handwerkzeugmaschinen, wie zum Beispiel ein
Akku-Schlagschrauber, mit einem Drehmomentadapter
nachgeriistet werden. Mithilfe eines solchen Drehmo-
mentadapters (als Beispiel fur eine kombinierte Detekti-
ons- und Steuereinheit gemafl einem exemplarischen
Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung) kann eine sensorba-
sierte, reaktive Steuerung der Akku-Handwerkzeugma-
schine ermoglicht werden, um ein Befestigungselement
mit einem definierten Drehmoment einzuschrauben. Der
Drehmomentadapter kann aus zwei Komponenten oder
Modulen gebildet sein. Diese sind die Detektions-oder
Messeinheit (die beispielsweise als Zwischenaufsatz an
einem vorderen Teil der Akku-Handwerkzeugmaschine
angebracht werden kann) und die Steuereinheit (die bei-
spielsweise als Zwischenaufsatz zwischen Akku und Ge-
hause der Handwerkzeugmaschine angebracht werden
kann). Diese beiden Module kénnen im Betrieb mitein-
ander kommunizieren, um ein gewiinschtes oder ein op-
timales Drehmoment fiir das Einschrauben eines Befes-
tigungselements zu ermdglichen und den Vorgang zu
dokumentieren.

[0063] GemalR einem Ausfihrungsbeispiel der Erfin-
dung kann die Detektions-oder Messeinheit (vorteilhaft
ausgebildet als Zwischenaufsatz oder Zwischenvorsatz
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bzw. Adapter am vorderen Teil der Akku-Handwerkzeug-
maschine) einen Zustand in Hinblick auf die Kraftiber-
tragung (insbesondere Drehmomentiibertragung) zu Be-
ginn des Einschraubens messen, zum Beispiel ein Dreh-
moment, eine Drehzahl und/oder eine Schlagzahl. Die
Detektions- oder Messeinheit kann also einen Ist-Zu-
stand wahrend des Durchfiihrens der Untergrundbear-
beitungsaufgabe detektieren oder messen. Dieser Ist-
Zustand (d.h. die detektierten bzw. gemessenen Werte)
kénnen an eine Steuereinheit (zum Beispiel ausgebildet
als Adapter zwischen Akku und Gehause der Handwerk-
zeugmaschine) gesendet oder Gibertragen werden. Dies
kann beispielsweise unter Verwendung einer Kabelver-
bindung (insbesondere im AuRenbereich der Akku-
Handwerkzeugmaschine oder durch eine bereits in der
Akku-Handwerkzeugmaschine integrierte Leitung) oder
via Funk (zum Beispiel Bluetooth oder WLAN) gesche-
hen. Der detektierte Ist-Zustand kann dadurch der Steu-
ereinheit bekannt gemacht werden.

[0064] Darilber hinaus kann der Soll-Zustand bzw. ei-
ne Soll-Vorgabe der Steuereinheit bekannt sein, zum
Beispiel in einem handgeratinternen oder handgeratex-
ternen Speicher gespeichert sein. Der Soll-Zustand bzw.
die Soll-Vorgabe kann zum Beispiel ab Werk in einem
internen Speicher der Steuereinheit oder des Handge-
rats hinterlegt sein oder kann alternativ aus einer Cloud
Uber ein Kommunikationsnetzwerk (zum Beispiel das In-
ternet) heruntergeladen werden. Der besagte Soll-Zu-
stand bzw. die Soll-Vorgabe kann flr unterschiedliche
Befestigungselemente und fiir unterschiedliche Bedin-
gungen oder Untergrundbearbeitungsaufgaben zugeho-
rige Regelwerke umfassen. Solche Regelwerke kénnen
zum Beispiel Verlaufskurven oder Kennlinien des Dreh-
moments, der Schlagzahl, der Drehzahl, oder des
Stroms beinhalten. Um bei Ausfiihrung einer Unter-
grundbearbeitungsaufgabe (zum Beispiel fur ein Ein-
schrauben) den Soll-Zustand bzw. die Soll-Vorgabe zu
erreichen, kdnnen die zugehoérigen Parameter, wie zum
Beispiel das ubertragene Drehmoment, nachkorrigiert
werden. Diese von der Steuereinheit ermittelte Informa-
tion kann dann an die Detektions- bzw. Messeinheit
und/oder an die Bearbeitungseinrichtung und/oder an ei-
ne Energieversorgungseinrichtung gesendet werden,
damit diese den betreffenden Ist-Wert auf den Soll-Wert
bzw. die Soll-Vorgabe anpasst. Auf diese Weise kann
erreicht werden, dass beispielsweise eine Schraube ei-
nes bestimmten Typs in einen bestimmten Untergrund
aus einem bestimmten Werkstoff mit dem vorgesehenen
Drehmoment optimal eingeschraubt werden kann.
[0065] GemalR einem Ausfiihrungsbeispiel kénnen
zum Erreichen des Soll-Zustands bzw. der Soll-Vorgabe
mehrere Iterationen des beschriebenen Vorgangs (De-
tektieren oder Messen mittels der Detektionseinheit, Da-
tenlibertragung an die Steuereinheit, und Nachkorrigie-
ren des Betriebs des Handgeréats durch die Steuereinheit
basierend auf den detektierten Detektionsdaten) durch-
gefiuihrt werden. Diese lterationen und zugehdrige Daten
kénnen als Arbeitsschritte auf einem internen Speicher
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der Steuereinheit oder auf einem anderen handgeratin-
ternen oder handgeratexternen Speicher gespeichert
und dadurch dokumentiert werden. Die Dokumentation
der Abfolge der Arbeitsschritte erlaubt eine Nachvollzieh-
barkeit, eine Zertifizierung und eine Rickverfolgung der
Einschraubvorgange und kann in einem Speicher abge-
legt werden. GemaR einem Ausflihrungsbeispiel kénnen
die besagten Dokumentationsdaten in eine Cloud hoch-
geladen werden.

[0066] Die Steuereinheit, die gemaR einem exempla-
rischen Ausfiihrungsbeispiel zwischen einem Akku und
einem Gehause der Handwerkzeugmaschine angeord-
net werden kann, kann auch als Modul in die Handwerk-
zeugmaschine oder in den Akku eingefligt oder einge-
schoben werden, je nachdem, ob sich ein Aufnahme-
schlitz fir ein Modul in der Handwerkzeugmaschine oder
im Akku befindet.

[0067] GemalR einem Ausfiihrungsbeispiel kann eine
Eingabe von Soll-Parametern entsprechend einer ge-
wiinschten Soll-Vorgabe per Tasten manuell durch einen
Benutzer erfolgen (beispielsweise am Akku, an der
Handwerkzeugmaschine, an Mess- und/oder Steuerein-
heit). Alternativ oder ergéanzend kénnen diese auch tber
ein mobiles Endgerat, wie zum Beispiel ein Smartphone
oder Tablet, per Bluetooth mit Hilfe einer App eingegeben
werden, etc.

[0068] GemaR einem Ausfuhrungsbeispiel kann an
der Steuereinheit ein Scanner integriert werden, der zum
Scannen eines Codes auf einer Packung von Befesti-
gungselementen ausgebildet sein kann, um eine Soll-
Vorgabe (insbesondere in Form entsprechender Einstel-
lungen fiir das optimale Einschrauben) automatisch he-
runterzuladen und entsprechend einzustellen.

[0069] Bevorzugt kann eine Ubertragung der Doku-
mentation in eine Cloud durch einen integrierten Trans-
ceiver und/oder iber ein Modul durchgefiihrt werden, das
zum Beispiel in die Handwerkzeugmaschine oder in den
Akku eingeschoben oder eingesetzt werden kann.
[0070] GemaR einem exemplarischen Ausfiihrungs-
beispiel kann eine Kombination aus einem Drehmomen-
tadapter (insbesondere ausgebildet als Zwischenver-
satz) und einem Steueradapter (insbesondere zwischen
Akku und Handwerkzeugmaschine) bereitgestellt wer-
den, sowie deren Kommunikation miteinander ermdég-
licht werden. Dies erlaubt eine reaktive Steuerung oder
Regelung einer Akku-Handwerkzeugmaschine oder ei-
nes anderen Handgerats.

[0071] Durch mehrmaliges Ausfiihren des Einschrau-
bens eines bestimmten Schraubentyps in einen be-
stimmten Werkstoff kann eine Kennlinie des Drehmo-
ments, der Drehzahl, der Schlagzahl und/oder des
Stroms fur eine bestimmte Schraube durch den Benutzer
erstellt und zukinftig fir Setzvorgange abgerufen oder
genutzt werden. Es ist auch mdglich, eine solche Soll-
Vorgabe fir zukinftige Untergrundbearbeitungsaufga-
ben in eine Cloud hochzuladen.

[0072] Vorteilhaft ist es moglich, auch herkémmliche
Akku-Handwerkzeugmaschinen mit einem Detektionsa-
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dapter und miteinem Steueradapter oder mit einem kom-
binierten Detektions- und Steueradapter nachzuristen,
sodass ein Neuerwerb eines Handgerats entbehrlich
sein kann, ohne auf eine detektionsdatenbasierte Steu-
erung bzw. Regelung einer Bearbeitungseinrichtung des
Handgerats verzichten zu missen. Mit Vorteil kann ein
entsprechender Nachristsatz mit einer Abwartskompa-
tibilitat des Adapters ausgertistet sein, sodass der Nach-
ristsatz auch mit &alteren Handwerkzeugmaschinen
kompatibel sein kann.

[0073] GemalR exemplarischen Ausflihrungsbeispie-
len der Erfindung ist eine Vereinfachung des Arbeitspro-
zesses und/oder der Dokumentation einer Untergrund-
bearbeitungsaufgabe ermoglicht. Insbesondere erlau-
ben exemplarische Ausfiihrungsbeispiele eine Vermei-
dung von Fehlern durch die Drehmoment-Uberwachung
eines Ist-Zustands im Vergleich zu einem Soll-Zustand.
[0074] Figur 1 zeigt ein zum Beispiel als Akku-Schlag-
schrauber ausgebildetes Handgerat 100 gemaR einem
exemplarischen Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung. Ein
solcher Akku-Schlagschrauber kann zum Beispiel lange
Gewindeschrauben mit hoher Drehzahl schnell eindre-
hen und sie mit Schlag kraftig anziehen, wobei zum Bei-
spiel Drehmomente zwischen 50 Nm und 500 Nm zum
Einsatz kommen. Bei einem Schlagschrauber kann das
Ein- und Ausdrehen von Befestigungselementen 112
(zum Beispiel Schrauben) durch pulsartige Drehbewe-
gungen erfolgen. Auch zum Herstellen und Lésen von
Schraubverbindungen kénnen Schlagschrauber einge-
setzt werden, wobei ein hohes Drehmoment erzeugt
wird, sodass am Werkzeug nicht gegengehalten werden
muss. GemaR Figur 1 soll mittels des dargestellten Akku-
Schlagschraubers ein als Schraube ausgebildetes Be-
festigungselement 112 in eine Vorbohrung 140 (oder al-
ternativ vorbohrungsfrei) eines zum Beispiel als Mauer-
werkwand ausgebildeten Untergrunds 104 gesetzt wer-
den. Zum Vereinfachen und Verbessern dieser Unter-
grundbearbeitungsaufgabe kann das Handgerat 100
speziell ausgebildet werden, wie im Weiteren naher be-
schrieben wird.

[0075] Das dargestellte Handgerat 100 dient zum ma-
nuellen Betatigen durch einen Benutzer. Hierfur kann der
Benutzer das Handgerat 100 an einem Griff 142 han-
disch festhalten und zum Aktivieren einen Betatigungs-
knopf 144 an dem Giriff 142 driicken. Ein Gerategehause
146 des Handgerats 100 begrenzt einen Hauptkorper
des Handgerats 100, der funktionelle Komponenten
(zum Beispiel einen elektrischen Antriebsmotor) des
Handgerats 100 umschlief3t bzw. haust.

[0076] Insbesondere weist das Handgerat 100 an ei-
nem untergrundseitigen Ende eine Bearbeitungseinrich-
tung 102 auf, die zum Bearbeiten des Untergrunds 104
ausgebildet ist. Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
kann die Bearbeitungseinrichtung 102 ein Futter aufwei-
sen, in das entsprechend einer auszufiihrenden Unter-
grundbearbeitungsaufgabe ein passendes Werkzeuge-
lement zum Eindrehen des Befestigungselements 112
in den Untergrund 104 eingesetzt werden kann. Ein sol-
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ches Werkzeugelement kann zum Beispiel ein Bit mit
einem Abtrieb (insbesondere ein Kreuzschlitz-Bit) zum
Eingreifen in einem Antrieb (insbesondere ein Kreuz-
schlitz) in einem Kopf des Befestigungselements 112
sein. Ein solches an der Bearbeitungseinrichtung 102
angebrachtes Werkzeugelement kann mittels der Bear-
beitungseinrichtung 102 in Rotation versetzt werden, die
auf das Befestigungselement 112 Ubertragen werden
kann, das dadurch in den Untergrund 104 gesetzt wer-
den. Auf diese Weise kann mittels der Bearbeitungsein-
richtung 102 eine Kraftlibertragung in Form von Dreh-
moment und/oder Schlagen von dem Handgerat 100 auf
das Befestigungselement 112 Ubertragen werden, wo-
durch das Befestigungselement 112 in den Untergrund
104 eingefiihrt und dort festgelegt wird.

[0077] Eine im dargestellten Ausfihrungsbeispiel als
abnehmbares und wiederaufladbares Akku-Modul aus-
gebildete Energieversorgungseinrichtung 110 dient zum
Bereitstellen von elektrischer Antriebsenergie zum An-
treiben der Bearbeitungseinrichtung 102. Zum Wieder-
aufladen nach Entleerung kann die als Akku-Modul aus-
gebildete Energieversorgungseinrichtung 110 zeitweise
von dem Griff 142 am Hauptkdrper abgenommen werden
von zum Beispiel mittels einer an ein Stromnetz ange-
schlossenen Ladeeinheit wiederaufgeladen werden.
[0078] Ist in der Bearbeitungseinrichtung 102 ein ge-
eignetes Werkzeugelement (insbesondere ein geeigne-
tes Bit) eingespannt, nimmt der Abtrieb des Werkzeug-
elements den Antrieb des Befestigungselements 112 in
Eingriff. Betatigt der Benutzer dann den Betatigungs-
knopf 144, wird elektrische Antriebsenergie von der En-
ergieversorgungseinrichtung 110 an den Antriebsmotor
in dem Hauptkérper des Handgerats 100 tUbertragen, so-
dass der Antriebsmotor die Bearbeitungseinrichtung 102
drehend zum Setzen des Befestigungselements 112 in
die Vorbohrung 140 im Untergrund 104 antreibt.

[0079] Das bislang beschriebene Handgerat 100 ent-
halt an sich bekannte Komponenten. Mit Vorteil kann das
dargestellte Handgerat 100 in der im Weiteren beschrie-
benen Weise unter Verwendung eines im dargestellten
Ausfiihrungsbeispiel einstiickigen Nachristsatzes 150
einfach nachgeriistet werden, um eine verbesserte
Funktionalitat bereitzustellen.

[0080] Zum Nachristen wird eine Detektionseinheit
106 des Nachristsatzes 150 auf die Bearbeitungsein-
richtung 102 aufgesetzt oder zwischen die Bearbeitungs-
einrichtung 102 und den durch das Gerategehause 146
begrenzten Hauptkérper des Handgerats 100 montiert.
Diese Detektionseinheit 106 ist zum Detektieren von fir
eine Kraftiibertragung beim Bearbeiten des Untergrunds
104 mittels der Bearbeitungseinrichtung 102 indikativen
Detektionsdaten ausgebildet. Genauer gesagt weist die
Detektionseinheit 106 einen oder mehrere Sensoren auf,
beispielsweise einen Drehmomentsensor zum Erfassen
eines Ubertragenen Drehmoments, einen Langskraft-
sensor zum Erfassen einer Ubertragenen Langskraft
oder Schlagkraft, etc. Durch Detektieren eines ibertra-
genen Drehmoments und/oder einer Ubertragenen
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Langskraft oder Schlagkraft kann die Kraftiibertragung
von dem Handgerat 100 auf das Befestigungselement
112 und den Untergrund 104 sensorisch erfasst werden.
Die Detektionseinheit 106 kann zum Beispiel von der Un-
tergrundseite her auf die Bearbeitungseinrichtung 102
aufgesetzt werden. Alternativ kann die Detektionseinheit
106 an ihren einander gegeniiberliegenden Enden auf
die Geometrie der Bearbeitungseinrichtung 102 bzw. des
Gerategehduses 146 angepasst sein und daher form-
schlissig zwischen die Bearbeitungseinrichtung 102 und
dem Gerategehause 146 montiert werden.

[0081] Fernerwird zum Nachriisten eine Steuereinheit
108 des Nachrustsatzes 150 zwischen den durch das
Gerategehause 146 begrenzten Hauptkorper und die ab-
nehmbare Energieversorgungseinrichtung 110 (in Form
eines Akku-Moduls) eingesetzt. Die Steuereinheit 108 ist
mit der Detektionseinheit 106 kommunizierfahig gekop-
pelt, beispielsweise Uber eine elektrische oder optische
Verbindungsleitung in einem beispielsweise als Streben
ausgebildeten Verbindungskdrper 116 des Nachristsat-
zes 150 zwischen Detektionseinheit 106 und Steuerein-
heit 108. Wie in Figur 1 dargestellt, sind die Detektions-
einheit 106 und die Steuereinheit 108 mechanisch und
kommunizierfahig durch den Verbindungskorper 116 au-
Rerhalb des Rests des Handgerats 100 verbunden. Ge-
nauer gesagt weist der Verbindungskorper 116 vorzugs-
weise in seinem Inneren eine Kommunikationseinrich-
tung 118 zum kommunizierfahigen Koppeln der Detekti-
onseinheit 106 und der Steuereinheit 108 auf. Mit Vorteil
kann der Verbindungskérper 116 neben einer Kommu-
nikationsverbindung auch eine mechanische Verbin-
dung zwischen Detektionseinheit 106 und Steuereinheit
108 ausbilden. Mittels der Kommunikationseinrichtung
118 koénnen von der Detektionseinheit 106 detektierte
Detektionsdaten, welche die Kraftiibertragung beim Be-
arbeiten des Untergrunds 104 charakterisieren, an die
Steuereinheit 108 tUbermittelt werden. Die Steuereinheit
108 kann einen Prozessor aufweisen, der die Detekti-
onsdaten verarbeiten kann, um basierend auf den De-
tektionsdaten das Bearbeiten des Untergrunds 104 zu
steuern oder zu regeln. Insbesondere kann die Steuer-
einheit 108 die die Ist-Bearbeitung des Untergrunds 104
charakterisierenden Detektionsdaten mit einer Soll-Vor-
gabe vergleichen. Die Soll-Vorgabe kann hierbei ange-
ben, in welcher Weise die Bearbeitung des Untergrunds
104 mittels des Handgerats 100 idealerweise erfolgen
soll. Stellt die Steuereinheit 108 Diskrepanzen zwischen
Ist-Bearbeitung und Soll-Vorgabe fest, kann die Steuer-
einheit 108 die Steuerung der funktionalen Komponen-
ten des Handgerats 100 anpassen, um bei der weiteren
Bearbeitung des Untergrunds 104 eine Einhaltung oder
zumindest bessere Anndherung der Soll-Vorgabe si-
cherzustellen. Hierfiir kann ein oder kénnen mehrere Be-
triebsparameter des Handgerats 100 eingestellt, veran-
dert oder nachgefiihrt werden. Beispielsweise kann das
Ubertragene Drehmoment, eine Zahl und/oder eine In-
tensitat ausgelibter Schlage, etc. durch die Steuereinheit
108 entsprechend eingestellt werden. Insbesondere
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kann die Steuereinheit 108 zu diesem Zweck die Ener-
gieversorgungseinrichtung 110 in geeigneter Weise zum
Bereitstellen elektrischer Energie an den Antriebsmotor
in dem Gerategehause 146 ansteuern oder die elektri-
sche Energie entsprechend begrenzen, um die Soll-Vor-
gabe zu erflllen. Mit Vorteil ist hierfiir die Steuereinheit
108 an ihren einander gegenuberliegenden Enden auf
die Geometrie der Energieversorgungseinrichtung 110
bzw. des Gerategehauses 146 angepasst, sodass die
Steuereinheit 108 formschllssig zwischen die Bearbei-
tungseinrichtung 102 und das Gerategehause 146 mon-
tiert werden kann und direkt zwischen den beschriebe-
nen Komponenten des Handgerats 100 steuernd eingrei-
fen kann.

[0082] In dem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel sind
die Steuereinheit 108 und die Detektionseinheit 106 mit-
tels des Verbindungskorpers 116 zu einem einstlickig
handhabbaren Nachristsatz 150 verbunden, sodass der
Nachristsatz 150 als Ganzes von einem Benutzer an ein
herkémmliches Handgerat 100 angebaut werden kann.
Hierfur hat der Benutzer lediglich die Detektionseinheit
106 auf die Bearbeitungseinrichtung 102 aufzusetzen.
In einer alternativen Ausfiihrungsform kann ein Benutzer
die Detektionseinheit 106 zwischen die Bearbeitungsein-
richtung 102 und eine bearbeitungsseitige Schnittstelle
des Gerategehauses 146 abnehmbar montieren. Ferner
kann die Steuereinheit 108 zwischen die Energieversor-
gungseinrichtung 110 und eine energieversorgungssei-
tige Schnittstelle des Gerategehauses 146 abnehmbar
montiert werden. Die Geometrie des Verbindungskor-
pers 116 legt hierbei auch die relative Position und die
relative Orientierung zwischen Detektionseinheit 106
und Steuereinheit 108 fest, sodass eine Fehimontage
des Nachristsatzes 150 an dem Handgerat 100 mecha-
nisch verunmdglicht ist. Mit der Ausbildung einer mecha-
nischen Verbindung zwischen dem einstlickigen Nach-
ristsatz 150 und dem Handgerat 100 wird auch ohne
Weiteres eine funktionelle Verbindung zwischen dem
Nachristsatz 150 und dem Handgerat 100 ausgebildet.
Diese funktionelle Verbindung bildet auf Seiten der Be-
arbeitungseinrichtung 102 eine Kraftkopplung mit der
Detektionseinheit 106 aus, die eine Detektion von Kraft-
Ubertragungsparametern beim Bearbeiten des Unter-
grunds 104 durch die Detektionseinheit 106 ermdglicht.
Ferner ermdglicht diese funktionelle Verbindung auf Sei-
ten der Energieversorgungseinrichtung 110 eine Steu-
erverbindung mit der Steuereinheit 108, die eine Bereit-
stellung von elektrischer Antriebsenergie von der Ener-
gieversorgungseinrichtung 110 an den zum Beispiel als
Elektromotor ausgebildeten Antriebsmotor in dem Gera-
tegehduse 146 steuert oder regelt.

[0083] Im montierten Zustand verlauft der als Streben
ausgebildete Verbindungskérper 116 des Nachristsat-
zes 150 entlang einer direkten schragen Verbindungsli-
nie zwischen der Detektionseinheit 106 und der Steuer-
einheit 108, sodass sich gemeinsam mit dem Geratege-
hause 146 ein im Wesentlichen dreieckférmiger Quer-
schnitt des nachgerusteten Handgerats 100 ergibt. Da-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

12

durch ist auch sichergestellt, dass der Betatigungsknopf
144 durch einen Benutzer betatigbar und der Griff 142
durch einen Benutzer greifbar bleibt, auch wenn der
Nachrustsatz 150 an dem Handgerat 100 angebracht ist.
[0084] Mit Vorteil ist das Handgerat 100 ausgebildet,
selektiv mit oder ohne der Detektionseinheit 106
und/oder mit oder ohne der Steuereinheit 108 betreibbar
zu sein, sodass das Handgerat 100 auch ohne Detekti-
onseinheit 106 und/oder Steuereinheit 108 betriebsfahig
ist. Das Handgerat 100 kann also auch ohne Nachrist-
satz 150 in herkdmmlicher Weise betrieben werden. Um-
gekehrt kann dadurch auch ein herkdmmliches Handge-
rat 100 in einfacher Weise durch bloRes mechanisches
Anbringen des einstlickigen Nachriistsatzes 150 mit der
beschriebenen Detektions- und Steuer-Funktionalitat
nachgeriistet werden. Mit Vorteil bilden gemaR Figur 1
die Detektionseinheit 106 und die Steuereinheit 108 eine
miteinander korperlich verbundene und separat vom
Rest des Handgerats 100 handhabbare Baugruppe (sie-
he Bezugszeichen 114 in Figur 2).

[0085] Vorteilhaft kann die Detektionseinheit 106 zum
Detektieren der fir eine Kraftlibertragung beim Bearbei-
ten des Untergrunds 104 mittels der Bearbeitungsein-
richtung 102 indikativen Detektionsdaten zu Beginn einer
Bearbeitungsaufgabe ausgebildet sein. Beginnt also der
Benutzer das mit dem Werkzeugelement an der Bear-
beitungseinrichtung 102 in Eingriff stehende Befesti-
gungselement 112 mittels Betatigung des Betatigungs-
knopfs 144 in Rotation zu versetzen und dadurch in die
Vorbohrung 140 im Untergrund 104 zu setzen, kann mit
der Detektion von Drehmoment und/oder Langskraft be-
gonnen werden. Entsprechende Detektionsdaten wer-
den Uber die Kommunikationseinrichtung 118 von der
Detektionseinheit 106 an die Steuereinheit 108 Ubertra-
gen. Die Steuereinheit 108 ist in dem dargestellten Aus-
fuhrungsbeispiel ausgebildet, basierend auf den bei Be-
ginn der Bearbeitungsaufgabe detektierten Detektions-
daten das weitere Bearbeiten des Untergrunds 104 so
anzupassen, dass die weitere Durchfihrung der Bear-
beitungsaufgabe entsprechend einer Soll-Vorgabe er-
folgt. Stellt die Steuereinheit 108 beispielsweise fest,
dass das tatsachlich tGbertragene sensorisch detektierte
Drehmoment gegeniiber einem in der Soll-Vorgabe de-
finierten Soll-Drehmoment zu grof? oder zu klein ist, kann
die Steuereinheit 108 die Energieversorgungseinrich-
tung 110 und dadurch auch den Antriebsmotor im Gera-
tegehduse 146 so beeinflussen, dass nachfolgend ein
dem Soll-Drehmoment entsprechendes Ist-Drehmoment
passender GroRe von der Bearbeitungseinrichtung 102
auf das Befestigungselement 112 ausgedibt wird.
[0086] Im Rahmen ihres Betriebs kann die Steuerein-
heit 108 auch ausgebildet sein, basierend auf mittels ei-
ner Benutzerschnittstelle 130 benutzerseitig eingegebe-
nen und/oder mittels der Detektionseinheit 106 detektier-
ten Eigenschaften einer aktuell auszufiihrenden Bear-
beitungsaufgabe in einer Datenbank eine der aktuellen
Bearbeitungsaufgabe zugeordnete Soll-Vorgabe aus ei-
nem in der Datenbank gespeicherten Satz von unter-
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schiedlichen Bearbeitungsaufgaben zugeordneten Soll-
Vorgaben aufzufinden, auszuwahlen und auszufiihren.
Zu diesem Zweck kann das Handgerat 100 eine elektro-
nische Speichereinrichtung 120 aufweisen, in der ent-
sprechende Datensatze der Soll-Vorgaben-Datenbank
gespeichert sind. Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
ist die Speichereinrichtung 120 an der Steuereinheit 108
angebracht. Beispielsweise kann die Steuereinheit 108
aus den von der Detektionseinheit 106 detektierten De-
tektionsdaten oder durch eine benutzerseitige Eingabe
mittels der Benutzerschnittstelle 130 auf eine bestimmte
Bearbeitungsaufgabe schlieRen. Zum Beispiel kann die
Steuereinheit 108 erkennen, dass ein Benutzer eine M8
Schraube (zum Beispiel optisch detektierbar und/oder
detektierbar anhand der auftretenden Krafte oder defi-
niert durch eine benutzerseitige Eingabe) in eine Vor-
bohrung 140 (beispielsweise erkennbar anhand einer
gegenuber einer vorbohrungsfreien Setzung verringer-
ten Kraftlibertragung oder optisch detektierbar oder de-
finiert durch eine benutzerseitige Eingabe) eines Unter-
grunds 104 aus Ziegel (zum Beispiel optisch detektierbar
anhand von rotem Bohrmehl oder definiert durch eine
benutzerseitige Eingabe) setzen méchte. Fiir die Erken-
nung der Bearbeitungsaufgabe koénnen kraftiibertra-
gungsbezogene Detektionsdaten, aber auch andere De-
tektionsdaten (zum Beispiel optische Detektionsdaten ei-
ner optischen Kamera, nicht gezeigt, an der Bearbei-
tungseinrichtung 102) herangezogen werden. Alternativ
oder erganzend kann das Handgerat 100 eine Daten-
schnittstelle 126 in Form der manuellen Benutzerschnitt-
stelle 130 zum manuellen Eingeben der Soll-Vorgabe
und/oder einer auszufiihrenden Bearbeitungsaufgabe
durch einen Benutzer aufweisen. Zum Beispiel kann die
Benutzerschnittstelle 130 ein Touchpad sein, Gber das
ein Benutzer eine Soll-Vorgabe oder eine auszufiihrende
Bearbeitungsaufgabe definieren kann.

[0087] Eine Vielzahl von Datensatzen entsprechend
unterschiedlicher Bearbeitungsaufgaben kénnen in der
Datenbank der Speichereinrichtung 120 gespeichert
sein. Basierend auf einer definierten und/oder detektier-
ten Bearbeitungsaufgabe kann die Steuereinheit 108 die
Datenbank durchsuchen und - beispielsweise gemaf
dem Prinzip eines Best Match - einen am besten pas-
senden Datensatz auswahlen, derdann als Soll-Vorgabe
zum Ausfihren der Bearbeitungsaufgabe verwendet
werden kann. Anders ausgedriickt kann die Steuerein-
heit 108 basierend auf insbesondere sensorisch ermit-
telten und/oder benutzerseitig eingegebenen Bearbei-
tungsaufgabedaten eine fiir diese Bearbeitungsaufgabe
am besten passende Soll-Vorgabe auswahlen, deren
Ausfiihrung durch das Handgerat 100 dann durch eine
entsprechende Steuerung durch die Steuereinheit 108
umgesetzt wird. Mit Vorteil kann der Satz von Soll-Vor-
gaben fur unterschiedliche Bearbeitungsaufgaben, zum
Beispiel fur Bearbeitungsaufgaben mit unterschiedlichen
Befestigungselementen 112 und/oder unterschiedlichen
Untergriinden 104, Soll-Kennlinien hinsichtlich mindes-
tens eines entsprechenden Betriebsparameters des
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Handgerats 100 aufweisen. Solche Betriebsparameter
kénnen zum Beispiel ein Drehmoment, eine Schlagzahl,
eine Drehzahl, ein elektrischer Antriebsstrom, etc. sein.
Eine solche Soll-Kennlinie kann einen zeitlichen Soll-
Verlauf des entsprechenden Betriebsparameter ange-
ben, die durch eine entsprechende Steuerung des Hand-
gerats 100 mittels der Steuereinheit 108 wahrend der
Bearbeitung des Untergrunds 104 abgefahren wird.
[0088] Insbesondere kann die Steuereinheit 108 aus-
gebildet sein, basierend auf einem Vergleich zwischen
den Detektionsdaten hinsichtlich eines oder mehrerer
Betriebsparameter mit der Soll-Vorgabe hinsichtlich des
einen oder der mehreren Betriebsparameter Werte des
einen oder der mehreren Betriebsparameter wahrend
Durchfiihrens der Bearbeitungsaufgabe mittels des
Handgerats 100 entsprechend der Soll-Vorgabe veran-
dern, um die Durchfiihrung der Bearbeitungsaufgabe in
Ubereinstimmung mit der Soll-Vorgabe durchzufiihren.
Es ist auch mdglich, eine wahrend eines Durchfiihrens
der Bearbeitungsaufgabe unter Umstanden veranderte
Soll-Vorgabe in der Datenbank der Speichereinrichtung
120 zu speichern. Die Datenbank kann auf diese Weise
laufend aktualisiert und verbessert werden, um wahrend
des Durchfiihrens von Bearbeitungsaufgaben gemach-
ten praktischen Erfahrungen Rechnung zu tragen.
[0089] MitVorteilkanndie Steuereinheit 108 auch aus-
gebildet sein, fur ein tatsachliches Ausfiihren des Bear-
beitens des Untergrunds 104 indikative Dokumentations-
daten zu speichern. Mittels Datensatzen entsprechend
der Dokumentationsdaten ist es mdglich, auch im Nach-
hinein zu dokumentieren, auf welche Weise eine Unter-
grundbearbeitungsaufgabe tatsachlich durchgefiihrt
werden kann. Hierfiir kdnnen die mittels der Detektions-
einheit 106 detektierten Dokumentationsdaten zum Bei-
spielinder Speichereinrichtung 120 gespeichert werden.
[0090] Mit Vorteil kann die Steuereinheit 108 ausge-
bildet sein, die Prozesse des Detektierens der Detekti-
onsdaten mittels der Detektionseinheit 106 und des Steu-
erns des Bearbeitens des Untergrunds 104 entspre-
chend der Soll-Vorgabe mindestens einmal iterativ zu
wiederholen. Somit kann eine mehrfach ausgefiihrte Re-
gelschleife implementiert werden, die tatsachliche Be-
triebsparameter des Handgerats 100 in mehreren wie-
derholten Iterationen fortlaufend der Soll-Vorgabe nach-
fuhrt und die Betriebsparameter dadurch dynamisch an
die Soll-Vorgabe anpasst.

[0091] Figur 2 zeigt ein Nachriisten eines Handgerats
100 mit einem Nachrustsatz 150 gemaf einem exemp-
larischen Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

[0092] In einer Ansicht 160 ist ein herkdmmliches
Handgerat 100 mit Bearbeitungseinrichtung 102, Ener-
gieversorgungseinrichtung 110, Griff 142, Betatigungs-
knopf 144 und weiteren funktionellen Komponenten
(zum Beispiel Antriebsmotor) in einem von dem Gerate-
gehause 146 begrenzten Hauptkérper des Handgerats
100 dargestellt.

[0093] Ineiner Ansicht 162 ist dargestellt, wie das her-
kémmliche Handgerat 100 gemaf Ansicht 160 durch blo-
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Res Aufstecken mit einem einstiickigen Nachriistsatz
150 nachgerustet worden ist, der separat in einer Ansicht
164 dargestellt ist.

[0094] Der in Ansicht 164 dargestellte Nachristsatz
150 zum Nachristen des Handgerats 100 gemaR An-
sicht 160 weist eine an der Bearbeitungseinrichtung 102
nachtraglich anbringbare Detektionseinheit 106 auf, die
zum Detektieren von fir eine Kraftiibertragung beim Be-
arbeiten des Untergrunds 104 mittels der Bearbeitungs-
einrichtung 102 indikativen Detektionsdaten ausgebildet
ist.

[0095] Fernerenthaltder Nachristsatz 150 eine ander
Energieversorgungseinrichtung 110 nachtraglich an-
bringbare Steuereinheit 108, die mit der Detektionsein-
heit 106 kommunizierfahig gekoppelt ist und die basie-
rend auf den Detektionsdaten zum Steuern des Bearbei-
tens des Untergrunds 104 entsprechend einer Soll-Vor-
gabe eingerichtet ist.

[0096] Zum Nachriisten des Handgerats 100 gemaf
Ansicht 160 mittels des Nachristsatzes 150 gemaf An-
sicht 164 zum Ausbilden des nachgeriisteten Handge-
rats 160 gemal Ansicht 162 wird die Detektionseinheit
106 an der Bearbeitungseinrichtung 102 und wird die
Steuereinheit 108 zwischen der Energieversorgungsein-
richtung 110 und dem Gerategehduse 146 des Handge-
rats 100 abnehmbar angebracht. Zum Nachristen des
Handgerats 160 reicht es aus, einen einzigen Nachriist-
korper zu handhaben und an dem herkdmmlichen Hand-
gerat 160 abnehmbar anzubringen.

[0097] Somit zeigt Figur 2 eine beispielhafte Ausge-
staltung eines Drehmoment-, Dokumentations- und
Steuerungsadapters in Form des Nachristsatzes 150.

[0098] Figur 3 zeigt ein Handgerat 100 gemaf einem
anderen exemplarischen Ausfiihrungsbeispiel der Erfin-
dung.

[0099] Das Ausfiihrungsbeispiel gemaf Figur 3 unter-

scheidet sich von dem Ausflihrungsbeispiel gemaf Figur
1 insbesondere dadurch, dass gemaR Figur 3 die Kom-
munikationseinrichtung 118 zur Datenkommunikation
des Handgeréats 100 in anderer Weise ausgebildet ist als
gemal Figur 1. Darliber hinaus sind gemaf Figur 3 im
Unterschied zu Figur 1 die Detektionseinheit 106 und die
Steuereinheit 108 als voneinander getrennte Module
ausgebildet.

[0100] SoistgemaR Figur 3 die Detektionseinheit 106
getrennt von der Steuereinheit 108 an der Bearbeitungs-
einrichtung 102 anbringbar und abnehmbar und somit
als abnehmbarer Detektions-Adapter ausgebildet.
[0101] In entsprechender Weise ist gemaR Figur 3 die
Steuereinheit 108 getrennt von der Detektionseinheit
106 an der Energieversorgungseinrichtung 110 anbring-
bar und abnehmbar und somit als abnehmbarer Steuer-
Adapter ausgebildet. Der Verbindungskoérper 116 ist ge-
maf Figur 3 entbehrlich, sodass der Nachristsatz 150
gemal Figur 3 besonders kompakt ausgebildet sein
kann. Der Nachriistsatz 150 gemaR Figur 5 ist in Form
von zwei unabhangig voneinander handhabbaren Mo-
dulen in Form des Detektions-Adapter und des Steuer-
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Adapters ausgebildet.

[0102] Um zum Erfillen der in Figur 1 beschriebenen
Funktionalitat der Detektionseinheit 106 und der Steuer-
einheit 108 eine Datenkommunikation zwischen der De-
tektionseinheit 106 und der Steuereinheit 108 zu ermég-
lichen, insbesondere um die Ubermittlung von Detekti-
onsdaten von der Detektionseinheit 106 an die Steuer-
einheit 108 zu ermdglichen, ist gemaR Figur 3 eine (zum
Beispiel elektrische oder optische) Kommunikationslei-
tung als Komponente der Kommunikationseinrichtung
118 durch das Innere des Gerategehauses 146 geflhrt.
[0103] Daruber hinaus weist das Handgerat 100 eine
drahtlos operierende Komponente der Kommunikati-
onseinrichtung 118 auf, die zum drahtlosen Kommuni-
zieren mit einer gemal Figur 3 auRerhalb des Handge-
rats 100 angeordneten Entitat mit einer Datenbank aus-
gebildet ist. Genauer gesagt kommuniziert eine drahtlo-
se Kommunikationsschnittstelle der Kommunikati-
onseinrichtung 118 des Handgerats 100 Uber ein Kom-
munikationsnetzwerk 166, zum Beispiel das Internet, mit
dergemafR Figur3ineinerCloud 122 angeordneten Spei-
chereinrichtung 120. Letztere bildet eine Datenbank, in
der zum Beispiel Soll-Verlauf-Datensatze flir unter-
schiedliche Untergrundbearbeitungsaufgaben, Doku-
mentations-Datensatze, etc. gespeichert sein kénnen.
Somit dient die drahtlose Kommunikationsschnittstelle
der Kommunikationseinrichtung 118 des Handgerats
100 auch zum Ubermitteln von Dokumentationsdaten an
die in der Cloud 122 gespeicherte Datenbank.

[0104] Bei dem Ausfiihrungsbeispiel gemal Figur 3
kann das Handgerat 100 mittels der drahtlosen Kommu-
nikationsschnittstelle der Kommunikationseinrichtung
118 auch zum Kommunizieren der handgeratinternen
Datenschnittstelle 126 mit der Cloud 122 und/oder mit
einer anderen Entitat 132 ausgebildet sein. Die Kommu-
nikation kann zum Beispiel mit einer App erfolgen, die
auf einem Nutzer-Endgerat 134 installiert sein kann. Das
Nutzer-Endgerat 134 kann zum Beispiel ein Mobilfunk-
gerat sein. Ein Benutzer kann Gber das Nutzer-Endgerat
134 somit Daten an das Handgerat 100 Gbermitteln, wie
Beispiel zur Definition einer mittels des Handgerats 100
auszufiihrenden Untergrundbearbeitungsaufgabe
und/oder zum Eingeben einer Soll-Vorgabe. Umgekehrt
kann auch das Handgerat 100 an das Nutzer-Endgerat
134 Daten Ubermitteln, zum Beispiel Dokumentations-
daten.

[0105] Dartber hinaus weist das Handgerat 100 ge-
mafR Figur 3 an der Datenschnittstelle 126 einen Scanner
136 zum Scannen eines Zugangscodes zum Zugang-
lichmachen von fur die Soll-Vorgabe indikativen Daten
auf. Halt ein Benutzer beispielsweise einen QR-Code an
einer Verpackung eines Befestigungselement 112 an
den Scanner 136, kann der Scanner 136 basierend auf
dem QR-Code Informationen zur Beschreibung einer
Untergrundbearbeitungsaufgabe unter Verwendung des
Befestigungselements 112 und/oder eine zugehdrige
Soll-Vorgabe zum Ausfiihren dieser Untergrundbearbei-
tungsaufgabe ermitteln, zum Beispiel in dem QR-Code
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selbst oder Uber einem in dem QR-Code kodierten Link
(der eine entsprechende Adresse im Internet angeben
kann).

[0106] Figur 4 zeigt eine dreidimensionale Ansicht ei-
nes Handgerats 100 und Figur 5 zeigt ein Detail des
Handgerats 100 gemaf einem anderen exemplarischen
Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung.

[0107] GemaR Figur 4 und Figur 5 kann zum Beispiel
an der hier als abnehmbares Akku-Modul ausgebildeten
Energieversorgungseinrichtung 110 eine zum Beispiel
als Schlitz oder Schacht ausgebildete Einschubeinrich-
tung 124 zum Einschieben eines Moduls vorgesehen
sein, das die beschriebene Funktion einer Steuereinheit
108 ausfiihren kann. Obgleich dies in Figur 4 und Figur
5 nicht dargestelltist, kann auch im Bereich der Bearbei-
tungseinrichtung 102 eine solche eine zum Beispiel als
Schlitz oder Schacht ausgebildete Einschubeinrichtung
124 zum Einschieben eines Moduls gebildet sein, das
die oben beschriebene Funktion einer Kommunikati-
onseinrichtung 118 ausfihrt.

[0108] Erganzend ist darauf hinzuweisen, dass "auf-
weisend" keine anderen Elemente oder Schritte aus-
schlief3t und "eine" oder "ein" keine Vielzahl ausschlief3t.
Ferner sei darauf hingewiesen, dass Merkmale oder
Schritte, die mit Verweis auf eines der obigen Ausfiih-
rungsbeispiele beschrieben worden sind, auch in Kom-
bination mit anderen Merkmalen oder Schritten anderer
oben beschriebener Ausfiihrungsbeispiele verwendet
werden kénnen. Bezugszeichen in den Anspriichen sind
nicht als Einschrankung anzusehen.

Patentanspriiche

1. Handgerat (100) zum manuellen Betéatigen durch ei-
nen Benutzer, wobei das Handgerat (100) aufweist:

eine Bearbeitungseinrichtung (102), die zum
Bearbeiten eines Untergrunds (104) ausgebil-
det ist;

eine Detektionseinheit (106), die zum Detektie-
ren von fir eine Kraftiibertragung beim Bearbei-
ten des Untergrunds (104) mittels der Bearbei-
tungseinrichtung (102) indikativen Detektions-
daten ausgebildet ist; und

eine Steuereinheit (108), die mit der Detektions-
einheit (106) kommunizierfahig gekoppelt ist
und die basierend auf den Detektionsdaten zum
Steuern des Bearbeitens des Untergrunds (104)
entsprechend einer Soll-Vorgabe eingerichtet
ist.

2. Handgerat(100)gemafR Anspruch 1, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

wobei die Detektionseinheit (106) an der Bear-
beitungseinrichtung (102) anbringbar oder an-
gebracht ist, insbesondere als abnehmbarer
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Detektions-Adapter ausgebildet ist;
aufweisend eine Energieversorgungseinrich-
tung (110), die zum Bereitstellen von Antriebs-
energie zum Antreiben der Bearbeitungsein-
richtung (102) ausgebildet ist, wobei insbeson-
dere die Steuereinheit (108) an der Energiever-
sorgungseinrichtung (110) anbringbar oder an-
gebracht ist, insbesondere als abnehmbarer
Steuer-Adapter ausgebildet ist;

wobei die Bearbeitungseinrichtung (102) als
Setzeinrichtung zum Setzen eines Befesti-
gungselements (112) in den Untergrund (104)
ausgebildet ist und/oder als Bohreinrichtung
zum Bohren eines Lochs in dem Untergrund
(104) ausgebildet ist;

wobei das Handgerat (100) ausgebildet ist, se-
lektiv mit oder ohne der Detektionseinheit (106)
und/oder mit oder ohne der Steuereinheit (108)
betreibbar zu sein, sodass das Handgerat (100)
auch ohne Detektionseinheit (106) und/oder
Steuereinheit (108) betriebsfahig ist;

wobei die Detektionseinheit (106) und die Steu-
ereinheit (108) eine miteinander korperlich ver-
bundene und separat vom Rest des Handgerats
(100) handhabbare Baugruppe (114) bilden,
insbesondere aufweisend einen die Detektions-
einheit (106) und die Steuereinheit (108) me-
chanisch verbindenden Verbindungskorper
(116) auBerhalb des Rests des Handgerats
(100), wobei weiter insbesondere der Verbin-
dungskorper (116) eine Kommunikationsein-
richtung (118) zum kommunizierfahigen Kop-
peln der Detektionseinheit (106) und der Steu-
ereinheit (108) aufweist;

wobei die Detektionseinheit (106) zum Detek-
tieren der flr eine Kraftlibertragung beim Bear-
beiten des Untergrunds (104) mittels der Bear-
beitungseinrichtung (102) indikativen Detekti-
onsdaten bei Beginn einer Bearbeitungsaufga-
be ausgebildet ist, wobei insbesondere die
Steuereinheit (108) ausgebildet ist, basierend
auf den bei Beginn der Bearbeitungsaufgabe
detektierten Detektionsdaten das Bearbeiten
des Untergrunds (104) so anzupassen, dass die
weitere Durchfiihrung der Bearbeitungsaufgabe
entsprechend der Soll-Vorgabe erfolgt.

Handgerat (100) gemafR einem der Anspriiche 1 bis
2, wobei die Steuereinheit (108) ausgebildet ist, ba-
sierend auf, insbesondere mittels einer Benutzer-
schnittstelle (130) benutzerseitig eingegebenen
und/oder mittels der Detektionseinheit (106) detek-
tierten, Eigenschaften einer aktuell auszufiihrenden
Bearbeitungsaufgabe in einer Datenbank eine der
aktuellen Bearbeitungsaufgabe zugeordnete Soll-
Vorgabe aus einem in der Datenbank gespeicherten
Satz von unterschiedlichen Bearbeitungsaufgaben
zugeordneten Soll-Vorgaben auszuwahlen und aus-
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zufihren.

4. Handgerat(100)gemafR Anspruch 3, aufweisend zu-

mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist eine Speicherein-
richtung (120) mit der Datenbank auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren mit
der aufRerhalb des Handgeréats (100), insbeson-
dere in einer Cloud (122), gespeicherten Daten-
bank auf;

wobei der Satz von Soll-Vorgaben fiir unter-
schiedliche Bearbeitungsaufgaben, insbeson-
dere fiir Bearbeitungsaufgaben mit unterschied-
lichen Befestigungselementen (112), Soll-
Kennlinien hinsichtlich mindestens eines Be-
triebsparameters aufweist, insbesondere hin-
sichtlich mindestens eines Betriebsparameters
aus einer Gruppe aufweist, die besteht aus ei-
nem Drehmoment, einer Schlagzahl, einer
Drehzahl und einem elektrischen Antriebs-
strom, wobei insbesondere die Steuereinheit
(108) ausgebildet ist, basierend auf einem Ver-
gleich zwischen den Detektionsdaten hinsicht-
lich des mindestens einen Betriebsparameters
mit der Soll-Vorgabe hinsichtlich des mindes-
tens einen Betriebsparameters mindestens ei-
nen Wert des mindestens einen Betriebspara-
meters wahrend Durchfiihrens der Bearbei-
tungsaufgabe mittels des Handgerats (100) ent-
sprechend der Soll-Vorgabe zu verandern, und
insbesondere die veranderte Soll-Vorgabe in ei-
ner Datenbank zu speichern.

Handgerat (100) geman einem der Anspriiche 1 bis
4, wobei die Steuereinheit (108) ausgebildet ist, flr
ein tatsachliches Ausflihren des Bearbeitens des
Untergrunds (104) indikative Dokumentationsdaten
in einer Datenbank zu speichern.

Handgerat (100) gemal Anspruch 5, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist eine Speicherein-
richtung (120) zum Speichern der Dokumenta-
tionsdaten auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren der
Dokumentationsdaten zu einer Entitat auller-
halb des Handgerats (100), insbesondere zu ei-
ner in einer Cloud (122) gespeicherten Daten-
bank, auf.

Handgerat (100) gemaR einem der Anspriiche 1 bis
6, aufweisend zumindest eines der folgenden Merk-
male:

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

16

wobei die Detektionseinheit (106) und die Steu-
ereinheit (108) ausgebildet sind, die Prozesse
des Detektierens der Detektionsdaten mittels
der Detektionseinheit (106) und des Steuerns
des Bearbeitens des Untergrunds (104) mittels
der Steuereinheit (108) entsprechend der Soll-
Vorgabe wahrend des Bearbeitens des Unter-
grunds (104) mindestens einmal iterativ zu wie-
derholen;

aufweisend mindestens eine Einschubeinrich-
tung (124) zum Einschieben von zumindest ei-
nem Modul aus einer Gruppe, die besteht aus
der Steuereinheit (108), der Detektionseinheit
(106) und einer Kommunikationseinrichtung
(118).

Handgerat (100) gemafR einem der Anspriiche 1 bis
7, aufweisend eine Datenschnittstelle (126) zum be-
nutzerseitigen Eingeben der Soll-Vorgabe.

Handgerat (100) gemanl Anspruch 8, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist als Datenschnittstel-
le (126) eine manuelle Benutzerschnittstelle
(130) zum manuellen Eingeben der Soll-Vorga-
be durch einen Benutzer auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren der
Datenschnittstelle (126) mit einer Entitat (132)
aullerhalb des Handgerats (100), insbesondere
mit einer App eines Nutzer-Endgerats (134)
und/oder mit einer Cloud (122), auf;

das Handgerat (100) weist als Datenschnittstel-
le (126) einen Scanner (136) zum Scannen ei-
nes Zugangscodes zum Zuganglichmachen
von fur die Soll-Vorgabe indikativen Daten auf.

10. Handgerat (100) gemaR einem der Anspriiche 1 bis

9, aufweisend zumindest eines der folgenden Merk-
male:

ausgebildet als zumindest eines aus einer Grup-
pe, die besteht aus einer Bohrmaschine, einem
Akkuschrauber, einem Akku-Bohrschrauber, ei-
nem Drehschrauber, einem Impulsschrauber,
einem Ratschenschrauber, einem Schlag-
schrauber, insbesondere einem Akku-Schlag-
schrauber, und einem Hammerbohrer;
aufweisend einen abnehmbaren Nachristsatz
(150) gemaR Anspruch 11 zum Bereitstellen der
Detektionseinheit (106) und der Steuereinheit
(108).

11. Nachristsatz (150) zum Nachriisten eines Handge-

rats (100), das eine Bearbeitungseinrichtung (102)
zum Bearbeiten eines Untergrunds (104) und eine
Energieversorgungseinrichtung (110) zum Bereit-
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stellen von Antriebsenergie zum Antreiben der Be-
arbeitungseinrichtung (102) aufweist, wobei der
Nachristsatz (150) aufweist:

eine an der Bearbeitungseinrichtung (102)
nachtraglich anbringbare Detektionseinheit
(106), die zum Detektieren von fir eine Krafti-
bertragung beim Bearbeiten des Untergrunds
(104) mittels der Bearbeitungseinrichtung (102)
indikativen Detektionsdaten ausgebildetist; und
eine an der Energieversorgungseinrichtung
(110) nachtraglich anbringbare Steuereinheit
(108), die mit der Detektionseinheit (106) kom-
munizierfahig gekoppelt ist und die basierend
auf den Detektionsdaten zum Steuern des Be-
arbeitens des Untergrunds (104) entsprechend
einer Soll-Vorgabe eingerichtet ist.

Verfahren zum Nachriisten eines Handgerats (100),
das zum manuellen Betatigen durch einen Benutzer
ausgebildet und mit einer Bearbeitungseinrichtung
(102) zum Bearbeiten eines Untergrunds (104) und
mit einer Energieversorgungseinrichtung (110) zum
Bereitstellen von Antriebsenergie zum Antreiben der
Bearbeitungseinrichtung (102) ausgestattet ist, mit
einem Nachrustsatz (150) gemaR Anspruch 11
und/oder zum Ausbilden eines Handgerats (100) ge-
maf einem der Anspriiche 1 bis 10, wobei bei dem
Verfahren die Detektionseinheit (106) an der Bear-
beitungseinrichtung (102) und die Steuereinheit
(108) an der Energieversorgungseinrichtung (110)
abnehmbar angebracht werden.

Verfahren gemaf Anspruch 12, wobei bei dem Ver-
fahren die Detektionseinheit (106) aul3enseitig an
der Bearbeitungseinrichtung (102) abnehmbar an-
gebracht wird oder zwischen der Bearbeitungsein-
richtung (102) und einem Gerategehause (146) des
Handgerats (100) abnehmbar angebracht wird
und/oder die Steuereinheit (108) in die Energiever-
sorgungseinrichtung (110) herausnehmbar einge-
fuhrt wird oder zwischen der Energieversorgungs-
einrichtung (110) und dem Gerategehause (146)des
Handgerats (100) abnehmbar angebracht wird.

Verfahren zum Steuern eines zum manuellen Beta-
tigen durch einen Benutzer ausgebildeten Handge-
rats (100), insbesondere gemal} einem der Anspri-
che 1 bis 10, wobei das Verfahren aufweist:

Bearbeiten eines Untergrunds (104) mittels ei-
ner Bearbeitungseinrichtung (102) ;
Detektieren von flr eine Kraftiibertragung beim
Bearbeiten des Untergrunds (104) mittels der
Bearbeitungseinrichtung (102) indikativen De-
tektionsdaten mittels einer Detektionseinheit
(106); und

Steuern, basierend auf den Detektionsdaten,
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des Bearbeitens des Untergrunds (104) ent-
sprechend einer Soll-Vorgabe mittels einer
Steuereinheit (108), die mit der Detektionsein-
heit (106) kommunizierfahig gekoppelt ist.

15. Verfahren gemafl Anspruch 14, wobei das Verfah-

ren ein Nachristen des Handgerats (100) mit der
Detektionseinheit (106) und/oder mit der Steuerein-
heit (108) aufweist, wobei insbesondere die Detek-
tionseinheit (106) und die Steuereinheit (108) als se-
parate Adaptermodule oder als eine miteinander
korperlich verbundene und separat vom Rest des
Handgerats (100) handhabbare Baugruppe (114)
ausgebildet sind.

Geanderte Patentanspriiche geméass Regel 137(2)
EPU.

Handgerat (100) zum manuellen Betatigen durch ei-
nen Benutzer, wobei das Handgerat (100) aufweist:

eine Bearbeitungseinrichtung (102), die zum
Bearbeiten eines Untergrunds (104) ausgebil-
det ist; und

eine Detektionseinheit (106), die zum Detektie-
ren von fir eine Kraftiibertragung beim Bearbei-
ten des Untergrunds (104) mittels der Bearbei-
tungseinrichtung (102) indikativen Detektions-
daten ausgebildet ist, gekennzeichnet durch
eine Steuereinheit (108), die mit der Detektions-
einheit (106) kommunizierfahig gekoppelt ist
und die basierend auf den Detektionsdaten zum
Steuern des Bearbeitens des Untergrunds (104)
entsprechend einer Soll-Vorgabe eingerichtet
ist.

2. Handgerat(100)gemaR Anspruch 1, aufweisend zu-

mindest eines der folgenden Merkmale:

wobei die Detektionseinheit (106) an der Bear-
beitungseinrichtung (102) anbringbar oder an-
gebracht ist, insbesondere als abnehmbarer
Detektions-Adapter ausgebildet ist;
aufweisend eine Energieversorgungseinrich-
tung (110), die zum Bereitstellen von Antriebs-
energie zum Antreiben der Bearbeitungsein-
richtung (102) ausgebildet ist, wobei insbeson-
dere die Steuereinheit (108) an der Energiever-
sorgungseinrichtung (110) anbringbar oder an-
gebracht ist, insbesondere als abnehmbarer
Steuer-Adapter ausgebildet ist;

wobei das Handgerat (100) ausgebildet ist, se-
lektiv mit oder ohne der Detektionseinheit (106)
und/oder mit oder ohne der Steuereinheit (108)
betreibbar zu sein, sodass das Handgerat (100)
auch ohne Detektionseinheit (106) und/oder
Steuereinheit (108) betriebsfahig ist;
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wobei die Detektionseinheit (106) und die Steu-
ereinheit (108) eine miteinander kdrperlich ver-
bundene und separat vom Rest des Handgerats
(100) handhabbare Baugruppe (114) bilden,
insbesondere aufweisend einen die Detektions-
einheit (106) und die Steuereinheit (108) me-
chanisch verbindenden Verbindungskorper
(116) aulerhalb des Rests des Handgerats
(100), wobei weiter insbesondere der Verbin-
dungskorper (116) eine Kommunikationsein-
richtung (118) zum kommunizierfahigen Kop-
peln der Detektionseinheit (106) und der Steu-
ereinheit (108) aufweist.

Handgerat (100) gemaR einem der Anspriiche 1 bis
2, wobei die Steuereinheit (108) ausgebildet ist, ba-
sierend auf, insbesondere mittels einer Benutzer-
schnittstelle (130) benutzerseitig eingegebenen
und/oder mittels der Detektionseinheit (106) detek-
tierten, Eigenschaften einer aktuell auszufiihrenden
Bearbeitungsaufgabe in einer Datenbank eine der
aktuellen Bearbeitungsaufgabe zugeordnete Soll-
Vorgabe aus einem in der Datenbank gespeicherten
Satz von unterschiedlichen Bearbeitungsaufgaben
zugeordneten Soll-Vorgaben auszuwéahlen und aus-
zuflhren.

Handgerat (100) gemal Anspruch 3, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist eine Speicherein-
richtung (120) mit der Datenbank auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren mit
der aufRerhalb des Handgeréats (100), insbeson-
dere in einer Cloud (122), gespeicherten Daten-
bank auf;

wobei der Satz von Soll-Vorgaben fiir unter-
schiedliche Bearbeitungsaufgaben, insbeson-
dere fir Bearbeitungsaufgaben mit unterschied-
lichen Befestigungselementen (112), Soll-
Kennlinien hinsichtlich mindestens eines Be-
triebsparameters aufweist, insbesondere hin-
sichtlich mindestens eines Betriebsparameters
aus einer Gruppe aufweist, die besteht aus ei-
nem Drehmoment, einer Schlagzahl, einer
Drehzahl und einem elektrischen Antriebs-
strom, wobei insbesondere die Steuereinheit
(108) ausgebildet ist, basierend auf einem Ver-
gleich zwischen den Detektionsdaten hinsicht-
lich des mindestens einen Betriebsparameters
mit der Soll-Vorgabe hinsichtlich des mindes-
tens einen Betriebsparameters mindestens ei-
nen Wert des mindestens einen Betriebspara-
meters wahrend Durchfiihrens der Bearbei-
tungsaufgabe mittels des Handgerats (100) ent-
sprechend der Soll-Vorgabe zu verandern, und
insbesondere die veranderte Soll-Vorgabe in ei-
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ner Datenbank zu speichern.

Handgerat (100) gemafR einem der Anspriiche 1 bis
4, wobei die Steuereinheit (108) ausgebildet ist, fir
ein tatsachliches Ausflihren des Bearbeitens des
Untergrunds (104) indikative Dokumentationsdaten
in einer Datenbank zu speichern.

Handgerat (100) gemanl Anspruch 5, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist eine Speicherein-
richtung (120) zum Speichern der Dokumenta-
tionsdaten auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren der
Dokumentationsdaten zu einer Entitat auller-
halb des Handgerats (100), insbesondere zu ei-
ner in einer Cloud (122) gespeicherten Daten-
bank, auf.

Handgerat (100) gemafR einem der Anspriiche 1 bis
6, aufweisend zumindest eines der folgenden Merk-
male:

wobei die Detektionseinheit (106) und die Steu-
ereinheit (108) ausgebildet sind, die Prozesse
des Detektierens der Detektionsdaten mittels
der Detektionseinheit (106) und des Steuerns
des Bearbeitens des Untergrunds (104) mittels
der Steuereinheit (108) entsprechend der Soll-
Vorgabe wahrend des Bearbeitens des Unter-
grunds (104) mindestens einmal iterativ zu wie-
derholen;

aufweisend mindestens eine Einschubeinrich-
tung (124) zum Einschieben von zumindest ei-
nem Modul aus einer Gruppe, die besteht aus
der Steuereinheit (108), der Detektionseinheit
(106) und einer Kommunikationseinrichtung
(118).

Handgerat (100) gemafR einem der Anspriiche 1 bis
7, aufweisend eine Datenschnittstelle (126) zum be-
nutzerseitigen Eingeben der Soll-Vorgabe.

Handgerat (100) gemanR Anspruch 8, aufweisend zu-
mindest eines der folgenden Merkmale:

das Handgerat (100) weist als Datenschnittstel-
le (126) eine manuelle Benutzerschnittstelle
(130) zum manuellen Eingeben der Soll-Vorga-
be durch einen Benutzer auf;

das Handgerat (100) weist eine Kommunikati-
onseinrichtung (118) zum Kommunizieren der
Datenschnittstelle (126) mit einer Entitat (132)
aullerhalb des Handgerats (100), insbesondere
mit einer App eines Nutzer-Endgerats (134)
und/oder mit einer Cloud (122), auf;
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das Handgeréat (100) weist als Datenschnittstel-
le (126) einen Scanner (136) zum Scannen ei-
nes Zugangscodes zum Zuganglichmachen
von fur die Soll-Vorgabe indikativen Daten auf.

Handgerat (100) gemaR einem der Anspriiche 1 bis
9, aufweisend zumindest eines der folgenden Merk-
male:

aufweisend einen abnehmbaren Nachriistsatz (150)
gemal Anspruch 11 zum Bereitstellen der Detekti-
onseinheit (106) und der Steuereinheit (108).

Nachriistsatz (150) zum Nachristen eines Handge-
rats (100), das eine Bearbeitungseinrichtung (102)
zum Bearbeiten eines Untergrunds (104) und eine
Energieversorgungseinrichtung (110) zum Bereit-
stellen von Antriebsenergie zum Antreiben der Be-
arbeitungseinrichtung (102) aufweist, wobei der
Nachristsatz (150) aufweist:

eine an der Bearbeitungseinrichtung (102)
nachtraglich anbringbare Detektionseinheit
(106), die zum Detektieren von fir eine Krafti-
bertragung beim Bearbeiten des Untergrunds
(104) mittels der Bearbeitungseinrichtung (102)
indikativen Detektionsdaten ausgebildetist; und
eine an der Energieversorgungseinrichtung
(110) nachtraglich anbringbare Steuereinheit
(108), die mit der Detektionseinheit (106) kom-
munizierfahig gekoppelt ist und die basierend
auf den Detektionsdaten zum Steuern des Be-
arbeitens des Untergrunds (104) entsprechend
einer Soll-Vorgabe eingerichtet ist.

Verfahren zum Nachristen eines Handgerats (100),
das zum manuellen Betatigen durch einen Benutzer
ausgebildet und mit einer Bearbeitungseinrichtung
(102) zum Bearbeiten eines Untergrunds (104) und
mit einer Energieversorgungseinrichtung (110) zum
Bereitstellen von Antriebsenergie zum Antreiben der
Bearbeitungseinrichtung (102) ausgestattet ist, mit
einem Nachristsatz (150) gemaR Anspruch 11
und/oder zum Ausbilden eines Handgerats (100) ge-
maf einem der Anspriiche 1 bis 10, wobei bei dem
Verfahren die Detektionseinheit (106) an der Bear-
beitungseinrichtung (102) und die Steuereinheit
(108) an der Energieversorgungseinrichtung (110)
abnehmbar angebracht werden.

Verfahren gemaf Anspruch 12, wobei bei dem Ver-
fahren die Detektionseinheit (106) aul3enseitig an
der Bearbeitungseinrichtung (102) abnehmbar an-
gebracht wird oder zwischen der Bearbeitungsein-
richtung (102) und einem Gerategehause (146) des
Handgerats (100) abnehmbar angebracht wird
und/oder die Steuereinheit (108) in die Energiever-
sorgungseinrichtung (110) herausnehmbar einge-
fuhrt wird oder zwischen der Energieversorgungs-
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einrichtung (110) und dem Gerategehduse (146) des
Handgerats (100) abnehmbar angebracht wird.

Verfahren zum Steuern eines zum manuellen Beta-
tigen durch einen Benutzer ausgebildeten Handge-
rats (100), insbesondere gemaf einem der Anspri-
che 1 bis 10, wobei das Verfahren aufweist:

Bearbeiten eines Untergrunds (104) mittels ei-
ner Bearbeitungseinrichtung (102); und
Detektieren von fir eine Kraftlibertragung beim
Bearbeiten des Untergrunds (104) mittels der
Bearbeitungseinrichtung (102) indikativen De-
tektionsdaten mittels einer Detektionseinheit
(106),

gekennzeichnet durch

Steuern, basierend auf den Detektionsdaten,
des Bearbeitens des Untergrunds (104) ent-
sprechend einer Soll-Vorgabe mittels einer
Steuereinheit (108), die mit der Detektionsein-
heit (106) kommunizierfahig gekoppelt ist.

Verfahren gemaf Anspruch 14, wobei das Verfah-
ren ein Nachristen des Handgerats (100) mit der
Detektionseinheit (106) und/oder mit der Steuerein-
heit (108) aufweist, wobei insbesondere die Detek-
tionseinheit (106) und die Steuereinheit (108) als se-
parate Adaptermodule oder als eine miteinander
korperlich verbundene und separat vom Rest des
Handgerats (100) handhabbare Baugruppe (114)
ausgebildet sind.
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