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bwohl es derzeit noch
keinen Mangel an Roh-
stoffen gibt, ist die Zu-

ganglichkeit zu einem grofen
Teil der existierenden Lager-
stiatten mithilfe herkdmmlicher
Explorationsmethoden und Ab-
bautechnologien stark einge-
schrénkt. Der Einsatz von Ro-
botern fiir einzelne, ausge-
wihlte Tatigkeiten ist hierbei
unumgénglich. Im Untertage-
bau ist ein Trend in Richtung
vollstandiger Mechanisierung
und Automatisierung zu er-
kennen. Grundgedanken des
Projekts ROBOMINERS sind
die Erforschung neuer Tech-
nologien und ErschlieBung
neuer, schwer erreichbarer
Einsatzorte. Verlassene Minen,
kleine Lagerstitten und Ultra-
tiefen (> 3.000 m unter der Ob-
erfliche) eignen sich als poten-
zielle Anwendungsbereiche.
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Die Vielfaltigkeit der Einsatz-
gebiete erfordert ein hohes
MaR an Flexibilitat und Modu-
laritdat des Roboters. Das bio-
inspirierte Design ermdoglicht
es, den Roboter wesentlich
kleiner, leichter und flexibler
als konventionelle Bergbau-
maschinen zu gestalten.

Im ersten Schritt wird der
Roboter mit seinen Modulen
untertage gebracht, wobei die-
ser je nach Anwendungsfall und
Einsatzgebiet unterschiedlich
konfiguriert wird. Rohstoffe
werden mit speziell entwickel-
ten Navigations- und Sen-
sorsystemen aufgefunden. Mit-
hilfe von Messungen und Pro-
bennahmen wird das abgebaute
Material analysiert. In weiterer
Folge werden groBBere Mengen
an Material abgebaut, aufge-
schldimmt und abtransportiert.

Das mit Mitteln aus dem
EU-Forschungs- und Innovati-
onsprogramm Horizon 2020
geforderte Projekt wird mit-
hilfe von 14 Partnern aus 11
europdischen Liandern durch-
gefiihrt. Die Montanuniversitit
Leoben tibernimmt als Partner
die Projektleitung zweier we-
sentlicher Arbeitspakete.
Hauptaufgaben hierbei sind
die Entwicklung und Konzep-
tionierung eines selektiven
Abbauwerkzeugsystems, wel-
ches in der Lage ist, Gestein
fiir anschliefende Analysen
abzubauen. Die verfiigbare
Leistung sowie die zu erwar-
tenden Reaktionskrifte sind
entscheidend fiir die Auswahl
des Abbauwerkzeugs. Hierfiir
werden die unterschiedlichen
Abbaumethoden hinsichtlich
ihrer Anwendbarkeit fiir einen
mobilen Bergbau-Roboter ana-

lysiert. Zu diesen zdhlen me-
chanische = Abbauverfahren,
Bohren und Sprengen, kombi-
nierte und alternative Abbau-
verfahren. Anhand von Stu-
dien, Labortitigkeiten und Si-
mulationen sollen die jeweili-
gen Technologien bewertet
und abschliefend ein Konzept
fur das Abbauwerkzeug er-
stellt werden.

Ziel dieses Projekts ist ein
konzeptioneller Beweis fiir die
Machbarkeit dieser Technolo-
gie mit einem Technology Rea-
diness Level (TRL) 4. Die Tech-
nologie konnte der EU Zugang
zu mineralischen Rohstoffen
aus heimischen Quellen er-
moglichen, die sonst unzu-
ginglich sind oder als unwirt-
schaftlich erachtet werden.
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