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Autonomiegrad / Bedienkonzepte

Autonomiegradniedrig hoch

d

„Ausheben!“

21. Karlsruher Altlastenseminar   |   18. Mai 2021   |   © Fraunhofer IOSB



3

◼ Zunächst einzelne, abgegrenzte Assistenzfunktionen analog zu ABS / ESP

◼ „Autopilot“ als Fernziel
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Auto
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Kettenbagger:
Liebherr R 924, 24-Tonnen-Klasse
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Die Plattformen

Transportfahrzeug:
Claas Arion 650
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Menzi Muck M545, 13-Tonnen-Klasse
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Schreitbagger in ROBDEKON
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Labore in ROBDEKON / Aus- und Weiterbildung / Partizipationsveranstaltung
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Fähigkeiten des Menschen
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Fähigkeiten des Menschen (2)
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Kippstabilität Training
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Kippstabilität Trainiert
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Gelenkstellungen
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Liebherr R 924

Löffel

Ausleger

Löffelstiel

Oberwagen

Unterwagen
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Eigenkollisionsvermeidung



Self-awareness
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Digitaler Zwilling
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Sensorik / Popometer

◼ Gefühl für die Eigenbewegung des Baggerfahrers muss algorithmisch abgebildet werden

◼ Zusätzliche Sensorik (Inertialmesseinheit mit Dual-Antennen GNSS)
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Teleoperation: Fernhantierungsleitstand
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Teleoperation: VR-Leitstand mit Exoskelett / Force-Feedback

◼ b
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Teleoperation: VR-Leitstand mit Omni-Laufband und 3D-Display



2021. Karlsruher Altlastenseminar   |   18. Mai 2021   |   © Fraunhofer IOSB

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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Hardwareumrüstung hydraulisch, elektrisch, sensorisch
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Hardwareumrüstung: Rechentechnik / Energieversorgung



Hardwareumrüstung: Rechentechnik / Energieversorgung (2)

2521. Karlsruher Altlastenseminar   |   18. Mai 2021   |   © Fraunhofer IOSB



2621. Karlsruher Altlastenseminar   |   18. Mai 2021   |   © Fraunhofer IOSB

Video IOSB
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