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ZUSAMMENFASSUNG:

Die effiziente Bereitstellung und Nutzung wirtschaftsstrategischer Rohstoffe setzt eine optimierte
Verortung, eine effektive Abbauplanung und eine kontinuierliche Uberwachung sicherheitsrelevan-
ter Parameter voraus. Ein essentieller Teil ist dabei die geometrische Kartierung und Anderungsde-
tektion. Neben den groRskaligen Anderungen der untertagigen Lagerstatte durch abbaubedingte
Auffahrungen spielen Verschiebungen des Stol3es im Millimeterbereich - hervorgerufen durch Ge-
birgsbewegungen und Konvergenzen - eine zentrale Rolle in der Bewertung der Lagerstattensicher-
heit.

Die schwierigen untertdgigen Bedingungen zeichnen sich durch das Auftreten von Nebel und Staub
aus und verhindern oft den Einsatz von optischen Methoden (z.B. Kameras, Laserscanner) zur ge-
ometrischen Erfassung. Eine robuste Alternative bilden Radarsensoren, welche durch ihre langere
Wellenlange Staub und Nebel ungehindert durchdringen. Die indurad GmbH entwickelt solche, spe-
ziell auf die schwierigen Bedingungen der Rohstoffindustrie angepasste Radarsensoren und ist in
diesem Bereich auf dem Markt fuhrend.

Ziel dieses Vorhabens ist die Entwicklung eines bergbautauglichen Moduls zur automatisierten De-
tektion von geometrischen Anderungen im Millimeter-Bereich im untertagigen Umfeld. Diese kleins-
ten Anderungen sollen flachenhaft und autonom messend durch Radarinterferometrie detektiert
werden. Dadurch ergibt sich eine kosteneffektive (Personal und Zeit), hochgradig sichere (keine
Gefahrdung von Personal durch groRe Teufen, instabile Geometrien, Abbaufahrzeuge im operative
Betrieb, Belastungen durch Staub und Chemikalien) und nicht zuletzt rdumlich vollstandige und na-
hezu zeitkontinuierliche Uberwachung der Lagerstatte.
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Abb. 1: a) Blick in die untertagige Strecke in der ,Reichen Zeche®, im Vordergrund der Waggon mit
Radar-Sensorbox. b) Aufgenommene 3D Radarpunktwolken zweier Fahrten. Die Unter-
schiede sind farblich von Rot (> 12 cm) Gber Griin nach Blau (< —12 cm) kodiert.
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