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Motivation

Mobile Arbeitsmaschinen stellen
bereits uber Telematikeinheiten
aktuelle Maschinendaten bereit, jedoch
ist der Anwendungsnutzen noch sehr
eingeschrankt. Diese in der ISO 15143-3
definierten Daten, umfassen lediglich
Basis-Informationen, wie Tankfullstand
oder die aktuelle Position der
Arbeitsmaschine und konnen somit
lediglich fUr eine einfache Uber-
wachung einer Maschinenflotte genutzt
werden. Anhand dieser Daten ist es
jedoch nicht moglich, Ruckschltsse
uber den aktuellen Maschineneinsatz
bzw. der Bautatigkeit vorzunehmen. Die
Auswertung der Arbeitstatigkeiten birgt
aber enormes Potential um die
Einsatzplanung, das Bedienverhalten,
die Prozesssicherheit und die Energie-
effizienz zu optimieren. Fur die Be-
wertung eines Arbeitsprozesses st
dessen zeitlich abgeschlossene Er-
kennung anhand von Maschinendaten
notwendig.

®—® Video ®—® Ethernet (UDP, ROS)
®—® CAN ®—® Analog (Strom, PWM)
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Methoden

Mithilfe von maschinellen Lern-
methoden werden die aktuell
ausgefuhrten Tatigkeiten eines
Mobilbaggers unter Nutzung der

Zylinderdruck- und -geschwindigkeits-
werte erkannt. Fur jede Tatigkeit wird
der Start- und Endzeitpunkt bestimmt.
Den erkannten Tatigkeiten werden
technologische KenngrolRen  zuge-
ordnet, welche beim Produktivbetrieb
eines  Hydraulikbaggers fur ver-
schiedene Anwendungsgebiete (z.B.
Bedienerfeedback, Baulogistik und
Bausicherheit) einen konkreten Mehr-
wert erzielen. Die notwendigen Be-
rechnungsvorschriften  werden in
MATLAB/Simulink und  SimulationX
erarbeitet und simuliert und mit Hilfe
des Robot Operating System (ROS)
Frameworks auf der Referenzmaschine
implementiert. Die technologischen
Kenngrof3en  werden mit  real
gemessenen Bedienerzyklen validiert.
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Ziele/Ergebnisse

Das Ubergeordnete Ziel ist die
Entwicklung und Implementierung
eines  Systems,  welches eine
interpretierbare  Auswertung  von
Maschinendaten  ermoglicht.  Die
Bewertungen erfolgen mit Hilfe
technologischer KenngrolRen, wie
bspw. umgeschlagener Masse pro
Zeiteinheit oder Kraftstoffverbrauch
pro umgeschlagene Masse. Damit

kann die Einsatzplanung und -
ausfihrung auf der Baustelle
optimiert werden. Auch konnen

solche technologischen Grof3en an
Maschinenbedienende rickgespiegelt
werden, um  diesen  objektive
Bewertungen ihres Bedienverhalten
zur  Verfugung zu stellen. Die
Bewertung der Arbeitstatigkeit ist bei
Hydraulikbaggern  aufgrund  der

Vielzahl der ausgeflhrten Tatigkeiten
und unterschiedlicher Umgebungs-
bedingungen sehr komplex.
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