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ROBDEKON
Autonomiegrad / Bedienkonzepte

L2Ausheben!“
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ROBDEKON
Auto

m Zunachst einzelne, abgegrenzte Assistenzfunktionen analog zu ABS / ESP

m ,Autopilot” als Fernziel
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ROBDEKON
Die Plattformen

thtenbagger: Transportfahrzeug:
Liebherr R 924, 24-Tonnen-Klasse Claas Arion 650
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ROBDEKON

Schreitbagger in ROBDEKON

Menzi Muck M545, 13-Tonnen-Klasse
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ROBDEKON
Labore in ROBDEKON / Aus- und Weiterbildung / Partizipationsveranstaltung
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Fahigkeiten des Menschen (2)
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Kippstabilitat Training

1.144679

1.347722
, arter/center_of_ma§§20682

1.12p479

Bilil SX Speed

ROBDEKON
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Kippstabilitat Trainiert

ROBDEKON
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Gelenkstellungen
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ROBDEKON

Unterwagen

12



ROBDEKON

Eigenkollisionsvermeidung
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Digitaler Zwilling

~ Fraunhofer

I10SB

15x speed
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Sensorik /| Popometer

m Gefuhl fur die Eigenbewegung des Baggerfahrers muss algorithmisch abgebildet werden

m Zusatzliche Sensorik (Inertialmesseinheit mit Dual-Antennen GNSS)
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Teleoperation: Fernhantierungsleitstand
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Teleoperation: VR-Leitstand mit Omni-Laufband und 3D-Display
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Teleoperation: VR/AR: Brille mit Handsteuerung oder Controllern
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Teleoperation per AR-Brille (Video)
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Sensorabdeckung und Positionierung
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Hardwareumriistung hydraulisch, elektrisch, sensorisch
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Hardwareumriistung: Rechentechnik / Energieversorgung
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Hardwareumriistung: Rechentechnik / Energieversorgung (2) gl
ROBDEKON
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