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Wie Roboter von Erfahrungen
profitieren

Umgebungen von Industrie- oder Natur-
katastrophen sind hoch dynamisch. Auf
unibersichtlichen Werksgelanden treten
brennbare Flussigkeiten oder giftige Gase
aus und fithren zu lokalen Brandherden
oder durch eine Explosion instabil ge-
wordene Stickgutlager verrutschen voll-
ends. In Hochwassergebieten erodieren
Flussufer, Deiche werden unterspilt,
sperrige Guter werden von der Stromung
mitgerissen und stranden. Die Explora-
tion eines Katastrophengebiets ist nicht
mit Beginn der Rettungsarbeiten abge-
schlossen, sondern begleitet die Mission
wahrend ihrer gesamten Dauer.

Im EU-Projekt TRADR (Long-Term
Human-Robot Teaming for Robot Assis-
ted Disaster Response) werden Technolo-
gien entwickelt, die gemischte Teams aus

Menschen und Robotern bei Katastro-
pheneinsatzen unterstatzen. Ziel des
Projekts ist es, das von den robotischen
Teamplayern erworbene Erfahrungswis-
sen zu speichern, zu verarbeiten und bei
kiinftigen Einsatzen zu nutzen. Das Pro-
jekt hat eine Laufzeit von vier Jahren und
ist im Januar 2014 mit einem Kick-off in
Pisa gestartet

Wihrend es das Gelande untersucht, ent-
wickelt das gemischte Mensch-Roboter-
Team nach und nach ein Verstandnis des
Katastrophengebiets, erledigt synchron
und asynchron eine Vielzahl an Aufgaben
und erstellt daraus ein Konzept tber das
optimale Vorgehen im betroffenen Ge-
biet. Ferngesteuert von einem sicheren
Beobachtungsposten aus, erkunden un-
bemannte teilautonome Bodenroboter
(UGV- Unmanned Ground Vehicle) in
Einzelmissionen oder als Teams die Un-

glicksstelle, sammeln Material- und Ge-
steinsproben und bringen diese zum
Kommandoposten zuriick. Mit Laser-
scannern und omnidirektionalen Kame-
ras erheben die Bodenroboter visuelle
Daten ihrer direkten Umgebung. Mikro-
kopter (UAV - Unmanned Aerial Vehicle)
liefern Aufnahmen aus der Vogelperspek-
tive, aus denen Gelandekarten erstellt
werden und beobachten den Ungliicksort
wihrend des gesamten Einsatzes. Das ge-
schieht zeitversetzt und aus unterschied-
lichen Blickwinkeln. Manche Aufnah-
men bilden vielleicht dieselbe Stelle auf
dem Unglicksgelande ab, aber nicht die-
selbe Situation. Zusammengesetzt aus
den Einzelbildern entsteht daraus ein
moglichst liackenloses 3D-Modell der
Gesamtsituation.

Dazu werden die Sensorinformationen ein-
zelner Roboter und unterschiedlicher
Teams fusioniert, damit der Roboter sein
Vorgehen an die veranderte Situation an-
passen und unter Umstinden sogar seine
nachste  Herausforderung  antizipieren
kann. Ein Roboter stellt seinem Teamkolle-
gen sein Wissen zur Verfagung und hilft
ihm so eine konkrete Herausforderung be-
waltigen zu konnen. So kann ein Bodenro-
boter z. B. die Luftaufnahme einer Drohne
nutzen, um ein Hindernis auf seinem Weg
zu {iberwinden. Das erworbene Know-how
speichert er und fragt, wenn er wieder mit
einem ahnlichen Hindernis konfrontiert ist,
eine aktuelle Luftaufnahme der Drohne an.
Forschungsziel von TRADR ist es, die Ro-
boterteams in immer komplexeren Szena-
rien miteinander kollaborieren zu lassen.
Im Lauf des Projekts soll die Anzahl der Ex-
plorationsfahrzeuge erhoht, der Informati-
onsfluss ausgedehnt und die Kollaboration
langere Einsatze und aber groRere Einsatz-
gebiete hinweg realisiert werden.

Das Projekt wird von der Europaischen
Union im 7. Forschungsrahmenpro-
gramm gefordert. Unter Leitung des
Deutschen  Forschungszentrums ~ far
Kunstliche Intelligenz (DFKI) kooperie-
ren zwolf Partner aus sechs Landern.
www.tradr-project.eu TS1833
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