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»Digital GreenTech - Umwelttechnik trifft Robotik*

AseeDiZi (Autonome Umweltuberwachung von Bergbaufolgeseen zur Entwicklung
digitaler Zwillinge als Bewertungs- und Prognoseinstrumente); Koordination: Prof. Dr.
Sebastian Zug, Technische Universitat Bergakademie Freiberg

BioBots (Biodiversitatsforderung im StraBenbegleitgriin — Schaffung von
Biotopverbundachsen durch autonome Roboter); Koordination: Felix Schiegg, Paltech
GmbH

BioDroneAl (Non-Invasive Automatic Multimodal Animal Detection Using Drones and
Deep Learning); Koordination: Dr. Christoph Scholz, Fraunhofer Institut flir
Energiewirtschaft und Energiesystemtechnik (IEE)

DroneGripper (Automatisiertes Greifen und Bewegen von Objekten mit Drohnen im
Umweltschutz); Koordination: Prof. Dr.-Ing. Daniel Gorges, Rheinland-Pfalzische
Technische Universitat Kaiserslautern-Landau

ForestBots (Nachhaltige Schwarmintelligenz fur die automatisierte Wiederaufforstung);
Koordination: Prof. Dr. Andreas Ligocki, Ostfalia Hochschule flir angewandte
Wissenschaften

Ininspekt (Roboterbasierte Multisensorische Innen-Inspektion von Rotorblattern);
Koordination: Markus Fenn, EduArt Robotik GmbH

KRAFT2R (Kognitive Robotik flr die adaptive und flexible Demontage zur
Ressourcenrtuckgewinnung); Koordination: Dr. Xavier Kohll, R3 Robotics

LABROID (Lernfahiger Autonomer Biofouling-Roboter mit Operativer Intelligenter
Umweltwahrnehmung und Datenanalyse fur die umweltvertragliche Schifffahrt);
Koordination: Dr.-Ing. Florian Gerland, Universitédt Kassel

MethaSense (Multisensorische drohnenbasierte Methandetektion auf
Deponieumgebungen); Koordination: Dipl.-Ing. Ralf Heyen, Gravionic GmbH
Geoservices, Individualisierung dynamischer Systeme

NewEra (Nachhaltige und wirtschaftliche Elektrogeréte Reparatur durch
robotergestutzte Automatisierung); Koordination: Patrick KroiB, EICHLER GmbH



OrbiRoboTree (Roboter-basierte Handhabung in der Steck- und Setzlingsaufzucht zur
Aufforstung); Koordination: Niklas Grambow, Fraunhofer-Institut fir Produktionsanlagen
und Konstruktionstechnik (IPK)

OSKAR (Okologische Selektive Kultivierung und Ausdiinnung von Apfelbdumen durch
Robotik); Koordination: Daniel Valencia, Fraunhofer Institut fuir Fertigungstechnik und
Angewandte Materialforschung (IFAM)

RoboTex Robotiklésung flr nachhaltige Sortierung und Handhabung von Alttextilien);
Koordination: Prof. Dr.-Ing. Jorg Franke, Lehrstuhl fir Fertigungsautomatisierung und
Produktionssystematik, Friedrich-Alexander-Universitat Erlangen-Niirnberg

RobWind (Roboterbasierte Materialwiedergewinnung fur Rotorblatter von
Windenergieanlagen); Koordination: Dip.-Ing. Thomas Heinecke, M.Sc., cp.max GmbH &
Co. KG

RoLaKI (Roboter- und Laserbasierter 3D-Druck mittels KI-Unterstttzung zur
nachhaltigen Reparatur von Unterwasser-Stahlstrukturen); Koordination: Dr.-Ing.
Benjamin Emde, Laser Zentrum Hannover e.V.

SIMON (Smarter Gewasserschutz inspiriert durch 4-dimensionales Unterwasser-
Monitoring); Koordination: Ulrich Baldauf, Hamburg Port Authority



