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Motivation

Baugruben-, Bdschungs- und
Felssicherungen sind eine wichtige und
immer wiederkehrende Aufgabe Im
Ingenieurs- und Verkehrswegebau, sowie
in der Geotechnik. Die meisten
Sicherungen erfolgen heutzutage durch
den Einsatz von Verpressankern. Die
hierfir notwendigen Bohrlécher werden
mithilfe von Ankerbohrgeraten erstellt.
Aktuell erfolgt das Einmessen und
Markieren der Bohrlochpositionen, sowie
die Dokumentation der Prozessdaten
nach dem Bohrvorgang manuell. Der
zeitliche Aufwand fur Nachweise und
Dokumentation nimmt heutzutage 10-
15% der Tagesleistung in Anspruch.

Ankerbohrgerat im Einsatz

Mitglied im Netzwerk von:
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Neigungssensor, IMU, Magnetometer,
GNSS oder UWB-Sensor fur Positionsmessung

C%%— Bohrtiefensensor

Drucksensoren: (zur indirekten Messung von Kraften)

Vorschub (Vor- und zurtick), Drehen (links, rechts),
Schlagwerk, Luftdruck
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Verpressmenge

Ziele

Ziel des Projektes ist ein Assistenzsystem,

welches bei der Positionierung der
Bohrlafette unterstutzt und die
Prozessparameter wahrend des

Bohrvorgangs anzeigt und automatisch
dokumentiert. Hierflir wird ein modulares
Mess- und Datenverarbeitungssystem
entwickelt, welches innerhalb kurzester
Zeit an nahezu jedem Bohrgerat montiert
werden kann. Die Daten der drahtlosen
Sensormodule werden verarbeitet und
kdnnen dber ein mobiles Endgerat
angezeigt werden. Des Weiteren soll ein
Datenaustausch mit einer
Ubergeordneten Software ERP)
maglich sein.
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Funktionsweise des Two-way-Ranging

gefordert durch:

Mittelstand

Motor-Can-Bus
Schnittstelle

GNSS / UWB-
Referenzstation

Methoden

Eine besondere Herausforderung stellt
die Bestimmung der Position und
Orientierung  der  Bohrlafette  dar.
Aufgrund des gestorten GNSS-Empfangs
an Steilbéschungen wird eine
funkbasierte Ortung auf Basis des UWB-
Verfahren (Ultraweitband) genutzt. Hierflr
werden zunachst mehrere
Abstandsmessungen mittels Two-way-
Ranging durchgefuhrt und anschlieBend
Uber ein Laterations-verfahren die
Position berechnet. Die exakte Erfassung
der raumlichen Lage wird durch
Sensordatenfusion von Beschleunigungs-
und Magnetfeld-sensoren realisiert. Zur
Kompensation magnetischer Storgrélien
wird ein spezielles Kalibrierverfahren
genutzt.
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Positionsbestimmung Uber Lateration

weitere Partner:
Jahnig GmbH Felssicherung & Zaunbau




