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Trotz guter Ausbildung, taktischen Konzepten und Schutzausrus-
tung werden jedes Jahr weltwelt tausende Einsatzkrafte im Ein-
satz verletzt oder getotet. Mit der fortschreitenden technischen
Entwicklung iIst es absehbar, dass mobile Robotersysteme zuneh-
mend Aufgaben ubernehmen werden, um die Einsatzabwicklung
sicherer zu gestalten. Durch den Aufbau des Deutschen Rettungs-
robotik-Zentrums (A-DR/Z) soll der Einsatz von Robotersystemen
bei der zivilen terrestrischen Gefahrenabwehr in menschenfeind-
licher Umgebung vorangetrieben werden. Zwel zentrale Ziele des
Verbundprojekts sind die Bereitstellung von modernen und effizien-
ten Robotersystemen entsprechend dem aktuellen Stand der For-
schung sowie deren sicherer und effizienter Einsatz. Im Rahmen
des Projekts tragt die Westfalische Hochschule zu diesen beiden
Zlelen durch die Bearbeitung der beiden Teillaspekte der Ausbildung
und Nachwuchsforderung sowie der Datenanalyse fur die Lageauf-
klarung, insbesondere der Auswertung der Daten von Flugrobotern,
bel. Hierzu wird unter anderem ein sogenanntes Living Lab, d.h. ein
Labor mit angeschlossenem Versuchsgelande, aufgebaut, in dem
Losungen fur unterstutzende Rettungsroboter erforscht und in rea-
istischen Testumgebungen gepruft werden konnen. Das zunachst
auf vier Jahre angelegte Projekt wird durch das Bundesministerium
fur Bildung und Forschung (BMBF) im Rahmen der Forderbekannt-
machung ,,Zivile Sicherheit — Innovationslabore / Kompetenzzentren
fur Robotersysteme in menschenfeindlichen Umgebungen” finan-
zlert und von dem interdisziplinar und hochkaratig zusammenge-
setzten Verbund, bestehend aus Anwendern, Industrie, Hochschu-
len und Forschungseinrichtungen, getragen.

Aktueller Stand

Der Einsatz von Robotern in Rettungseinsatzen geht immer mit
einer Digitalisierung der Einsatze einher und damit mit der Notwen-
digkelt gut ausgebildeter Rettungsrobotik-Experten. Deshalb sind
in der bisherigen Projektlaufzeit entsprechende Lehr- und Prakti-
kumsmodule im Bereich der Robotik/Informatik erstellt und pro-
totypisch getestet worden. Im Bereich der Datenanalyse fur die
Lageaufklarung sind mehrere UAV-Piloten ausgebildet worden,
welche in verschiedenen Ubungen Flugroboter (< 2kg) program-
miert und geflogen sind. Dabei werden umfassende Bilddaten
erfasst und raum-zeitliche sowie semantische Informationen uber
die Szene durch komplexe Algorithmen und KI-Methoden gewon-
nen. Im Lagebildsystem entsteht dabei ein georeferenziertes, tex-
turiertes 3D-Modell und eine 360°-Panoramaszene mit Annotatio-
nen wichtiger Merkmale bzw. Ereignisse. Das Lagebildsystem ist
INn einem mobilen Transporter der Feuerwehr (RobLW) installiert.
Zukunftig geht es darum die Software und Einsatze noch schneller
zU machen und welter zu verbessern.

Projektwebseite: https://rettungsrobotik.de
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Abb 1:

Texturiertes 3D-Modell der Halle des DRZs in
Dortmund. Dieses wird aus mehreren hun-
dert, hochaufldsenden Bildern eines Flugrobo-
tes (UAV) rekonstruiert. Je nach Umfang und
Qualitat des Datensatzes wird leistungsstarke
PC-Hardware oder sogar ein Rechnercluster
benotigt.

Abb 2:

Die Lokalisierung eines UAVs mit 360°-Kame-
ra erfolgt nahezu in Echtzeit, hier am Beispiel
der DRZ-Halle in Dortmund. Dabei entsteht
eine sparliche Punktwolke quasi als Nebenpro-
dukt.

Abb 3:

Rekonstruktion einer dichten Punktwolke aus
360°-Panoramen, die zuvor lokalisiert worden
sind. Fur eine zeitnahe Rekonstruktion sind
bisherige Algorithmen noch zu rechenintensiv
und es entstehen Llcken in texturarmen Bild-
regionen.

Abb 4:
Einer der zwei Arbeitsplatze flr den Robotero-
perator im RobLW.

Abb 5:

Geplante Flugtrajektorie des UAVs wahrend
der Teilnahme an einem Lehrgang der Feuer
wehren des Kreises Viersen zur \Waldbrandbe-
kampfung am 29.8.2020.

Abb 6:

Ausschnitt aus dem Intelligent ImageHub,
einer Softwarekomponente zur Analyse der
UAV-Bilder mittels Deep Learning und zur Be-
rechnung der 3D-Punktwolken.

Abb 7:

Durch den Robotereinsatz entsteht eine Da-
tenflut, die Einsatzkrafte in kritischen Situatio-
nen Uberfordern konnen. Moderne Kl-Verfah-
ren sind bei der Bewaltigung entscheidend, da
sie semantische Informationen automatisch
erfassen konnen.
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