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3D-Kartierung mit Flugrobotern
im EU-Projekt TRADR 
Planung und Datenaufnahme 

Motivation

Die 3D-Kartierung ist eine typische Anwendung für kleine Flugroboter bei Such- und Rettungseinsätzen. Dabei besteht eine  

Mission aus vielen Teilaufgaben mit mehreren koordinierten Einsätzen. Dies erfordert eine präzise und abgestimmte Planung 

und Durchführung der Einsätze, damit auf Grundlage der fusionierten Sensordaten dann ein aktuelles Lagebild entsteht.

Autonomer Flug eines 
Roboters. Die Qualität 
der implementierten 
Algorithmen wird mit-
tels definierter Testmus-
ter überprüft.
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Planungswerkzeug zum 
Planen von Flugtrajekto-
rien. Fertige Trajektorien 
können zu den einzelnen 
Flugrobotern gesendet 
werden.

Kontrollansicht auf 
dem Smartphone 
des Piloten vor Ort.

Übersicht über den Arbeitsablauf

Nach der Planung einer Aufgabe im Kontrollzentrum wird diese zum Piloten vor Ort gesendet. Der Pilot gleicht die Aufgabe mit 

den lokalen Gegebenheiten ab und startet den autonomen Flug. Der autonome Flug kann mit der Smartphone-App kontrolliert 

werden. Gleichzeitig  werden Missions- und Bilddaten zum Kontrollzentrum gesendet.  
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Live-Bild und 
Position des Flugro-
boters während des 
Einsatzes im Kon-
trollzentrum.

Videos auf dem Robotikkanal der WH
(https://www.youtube.com/user/RoblabFhGe)
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