[=] 5[]

I

[=]

WWW.UNEXMIN.EU

Az UNEXMIN konzorcium:

- University of Miskolc, Magyarorszag

+ Geological Survey of Slovenia, Szlovénia

- Tampere University of Technology, Department of Mechanical, Engineering and
Industrial Systems, Finnorszag

- Universidad Politécnica de Madrid, Centre for Automation and Robotics, Spanyolorszdg

- La Palma Research S.L., Spanyolorszag

- INESC TEC - Institute for Systems and Computer Engineering,
Technology and Science, Portugalia

- Resources Computing International Ltd, Egyesdlt Kiralysag

- Geoplano, Portugalia

- Ecton Mine Educational Trust, Egyesilt Kiralysag

- European Federation of Geologists, Franciaorszag

- Geo-montan, Magyarorszdg

- Empresa de Desenvolvimento Mineiro, Portugalia

- Idrija Mercury Heritage Management Centre, Szlovénia

EINEXMIN

UNDERWATER EXPLORER
FOR FLOODED MINES




Szamos bezart europai banya eldrasztott, jelenleg viz alatt taldlhato. A banyakbol szarmazo informacio Az UNEXMIN konzorcium egy kulonleges robotrendszert fejleszt ki, ami eldarasztott
altalaban tobb évtizeddel eldttrdl szarmazik, de nem ritkan szaz évnél is régebbi. A kihajtott vagatok banyak 6nalld térképezésére és kutatdsara lesz képes.
Osszetett alaprajza, komplex jaratgeometridja lehetetlenné teszi, hogy hagyomanyos, taviranyitasu

eszkozokkel deritsuk fel ezeket a vagatokat. A multi-robot platform szamos robot munkajanak dsszehangoldsara lesz képes. A robotok kozott

Az UNEXMIN projekt egy teliesen autonom rendszert fejleszt ki, ami roncsolasmentes kutatasi a kulonbozo tudomanyos mUszereket, erzekeldket elosztva, az egyes robotok merete, tomege €s

modszereket hasznalva deriti fel az elarasztott banyavagatokat, amik egyéb modszerekkel energiafelnasznalasa csokkenthetd, ami lehetdvé teszi a szlk jaratok kutatdasahoz szukséges
elérhetetlenek lennének. kismeéretl robotok épitését. Az a megoldas, hogy a robotok képesek valos idében torténd

adatmegosztasra egymassal, noveli az egyes robotok muUkddési biztonsagat a viz alatti

A projekt céliai jaratokban, valamint lehetévé teszi, hogy nagyobb, Osszetettebb banydkat, jaratrendszereket
egyuttmukods robotcsoport kutasson fel

e Autonom, viz alatti, 3D banya térképezd robot (UX-1) tervezése és megépitése
elarasztott banyakhoz;

e Egy multi-robot platform kifejlesztése, ami lehetéveé teszi az egyuttmuikodést és
feladatmegosztast tobb UX-1 robot kozott;
o A mUkodod prototipus képességeinek tesztelése kivalasztott tertleteken.

Az UNEXMIN uttord megoldasa értékes geodéziai és geoldgiai adatokat szolgaltat majd 3D regionalis
geologiai modellek tovabbfejlesztésehez, kivaltva bizonyos felszinrél tortend koltséges furdasos
kutatasokat

Az UNEXMIN &ltal kifejlesztett technoldgia ndvelni fogja Europa lehetéségeit, hogy Ujraértékelje a
felhagyott banyakban rejl¢ dsvanyvagyont, csokkenti a raforditott kutatasi koltségeket, és

nagyobb biztonsdgot ad a késdébbi banyaszati tevékenységekhez szikséges befektetésekhez
Jelenleg hozzaférhetetlen ipartorténeti helyek dokumentaldsaval, felmérésével a technologia
hozzajarul majd Europa kulonleges banyaszati torténelmének megdérzéséhez is.





