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In den letzten Jahren haben wir ein zunehmendes Interesse der Bergbauindustrie an Automatisierungs- und
Robotiklosungen beobachtet. Ausschlaggebend dafiir sind hdufig der zunehmende Druck durch den
Fachkriftemangel, strengere Vorschriften und natiirlich die Forderung nach effizienteren und
produktiveren Bergbauprozessen.

Innerhalb des Forschungsbereichs ,,Lokalisierung, Navigation und Robotik* arbeiten wir an einem breiten
Spektrum von Themen und Entwicklungen, die den speziellen Anforderungen der Bergbauindustrie
gerecht werden. Ein Schwerpunkt sind mafgeschneiderte Losungen fiir die Automatisierung von
Sondermaschinen wie Bohrwagen oder Radlader. Eine Schliisselkomponente sind dabei
Bildverarbeitungstechnologien, die durch den FEinsatz verschiedener Sensortechnologien eine fiir den
Bergbau geeignete Umgebungswahrnehmung gewdéhrleisten.

Ein weiteres aktuelles Thema ist der gemischte autonome Verkehr zwischen autonomen und manuell
betriebenen Maschinen. Da autonome Maschinen im Bergbausektor auf dem Vormarsch sind, stellt die
Einfilhrung von ausschlieflich autonomen Betriebsbereichen eine Herausforderung fiir bestehende
Bergbaubetriebe dar. Die Realisierung eines gemischten autonomen Verkehrs kann dazu beitragen, die
Hiirde fiir die Einfiihrung autonomer Technologien zu senken. In diesem Bereich arbeiten wir an
Konzepten zur Umsetzung von Mischverkehr in einem Bergbaubetrieb und der Evaluierung von geeigneten
Sicherheitssystemen.

Schlieflich befassen wir uns auch mit der Lokalisierung und Zustandsschitzung fiir verschiedene
Anwendungsfille im Bergbausektor.



Dazugehorige Projekte:

e AREA.AI: Entwicklung eines Sicherheitskonzepts fiir den gemischten autonomen Verkehr,
Bewertung von  Sensortechnologien zur  Kollisionsvermeidung, infrastrukturbasierte
Zonensteuerung fiir die Sicherheit in gemischten autonomen Verkehrsszenarien

Abgeschlossene Projekte:

¢ EMD:] okalisation des Auslegearms und Schichtdickeniiberwachung im Betonspritzprozess mittels
UWB- und INS-Technologie

e MAEX: Entwicklung eines Sicherheitskonzepts fiir den gemischten autonomen Verkehr,
Bewertung von  Sensortechnologien zur  Kollisionsvermeidung, infrastrukturbasierte
Zonensteuerung fiir die Sicherheit in gemischten autonomen Verkehrsszenarien

* SIMS:

* PAM 4.0: Automatisierung Pfannenabschlackmaschine

e UNDROMEDA:

e UPNS 4D+: Mobile Robotik in untertidgigen Umgebungen, Lokalisierung, Navigation
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