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Rescue-WM (Teil Il)

Roboter konnen Leben retten

von Walter Widmann
Produktion Nr. 28, 2006

BREMEN. Parallel zur FuBball-WM
wurde in Bremen der Robocup, der be-
deutendste Roboter-Wettbewerb der
Welt, ausgetragen. Produktion nahm
die an der Rescue-WM teilnehmenden
deutschen Roboter unter die Lupe.

Fiir jene, die Teil I dieses Berichtes
(Ausgabe 27/06, S.10) nicht gelesen
haben, eine kurze Zusammenfassung:
Aufgabe der Roboter war es, autonom
oder ferngesteuert in einem Katastro-
phenszenario die Umgebung zu ver-
messen, Uberlebende zu lokalisieren
und die Daten den menschlichen Hel-
fern zu ibermitteln.
Anhand der Losung der
siegreichen Uni Frei-
burg kommt Produk-
tion zum Schluss: Die
Rettungsroboter konn-
ten demnéchst auch im
realen Fall zum Einsatz
kommen.

Unter den Pramier-
ten war auch das
Team der School of
Engineering and
Science der Interna-
tional University Bre-
men (IUB). Prof. An-
dreas Birk: ,Wir haben die Form-
wahrnehmung unserer Roboter ver-
bessert und kénnen Menschen jetzt
noch sicherer an ihrer Gestalt erken-
nen.“ Hierfiir wurde ein neuer Algo-
rithmus entwickelt, der die Rohdaten
der Sensoren nicht mehr blof3 mit
Modellen in einer Datenbank ab-
gleicht, sondern umgekehrt von Mo-
dellen der Umgebung ausgeht und
daraus Pseudosensordaten generiert.
Die wiederum werden mit den realen
Daten abgeglichen. Ein solcher holisti-
scher Ansatz hat Birk zufolge den Vor-
teil, dass Roboter selbst teilweise ver-
deckte Gegenstande erkennen.

Roboter erkennen selbst
teilweise verdeckte Objekte

Karten mit Angaben iiber die Posi-
tion von Uberlebenden konnen die
IUB-Roboter bereits seit 2003 selbst-
standig erstellen. Prof. Andreas Birk:
,Das Problem ist ahnlich wie bei Henne
und Ei. Um eine Karte zu produzieren,
muss ich wissen, wo ich bin. Und um zu
wissen, wo ich bin, brauche ich eine
Karte.“ Die Losung bestehe darin, bei-
des miteinander zu verzahnen.

Die Hardware der Bremer Roboter
ist weitgehend ausgereift. Sie bewegen
sich sehr zuverléssig auf einem Rau-
penantrieb mit hochklappbaren Teilen
an den Enden (Flipper) - selbst Trep-
pen oder dhnliche Hindernisse konnen
bewdltigt werden. Die Energieeffizienz
wurde deutlich gesteigert. Friiher
konnten die Roboter mit einer Akku-La-

einst 7.5 kg schwere
Scanner (rechts) wiegt
nur noch etwa 750
Gramm, das Volumen
schrumpfte um 707%.

dung bis zu 45 Minuten fahren, heute
sind es drei Stunden.

Bereits in diesem Jahr soll der Robo-
ter als kommerzielles Produkt angebo-
ten werden. Zunéchst rechnet man mit
Kunden aus dem akademischen Be-
reich, wo die Roboter vornehmlich als
Experimentalplattform dienen werden.

Das Fraunhofer-Institut fiir Autono-
me Intelligente Systeme (AIS) schickte
seinen Forschungsroboter Kurt 3D ins
Rennen, der mit einem 3D-Laserscan-
ner ausgestattet war. Er erlaubt die
schnelle und prézise Erfassung ganzer
Oberfldchen in Form von 3D-Punktwol-
ken - es lassen sich komplette 3D-Um-
gebungsbilder machen.

Eine Spezialversion von Kurt 3D
wurde 2004 in Lissabon Rescue-Vize-
weltmeister. Allerdings war der Scan-
ner damals ein 25 cm grof3es und 7,5 kg
schweres ,Ungetiim‘. Wie Teamleiter
Dr.-Ing. Hartmut Surmann betont, hat
das AIS inzwischen ein Mini-3D-Sen-
sorsystem, welches auch grofse Rdume
dreidimensional vermisst. Es ist nur
noch knapp 10 cm grof3 und wiegt le-
diglich 750 g.

Kurt 3D gibt es seit kurzem als
Highspeed-Ausfiihrung, die im Innen-
bereich autonom mit bis zu 15 km/h
navigieren kann. Die Hochstge-

_
Oben: Die in der Kategorie ,Autonomie’ sieg-

reichen Rettungsroboter der Uni Freiburg.
Zur Koordination mehrerer Roboter vertei-

= len die Fahrzeuge RFID-Chips im Geldnde.

Unten: Mit Hilfe der hochklappbaren Teile
des Raupenantriebs kdnnen die IlUB-Robo-
ter selbst Treppen liberwinden.

schwindigkeit betrdagt 20 km/h. Die-
sen Wert erreicht weltweit kein ande-
rer autonom fahrender Innenbe-
reichsroboter.

Ein Newcomer beim Robocup war
JRobbie 6‘ des Resko-Teams der Uni
Koblenz-Landau. Er besitzt einen
Vierradantrieb, 16 Sonarsensoren, ei-
nen 2D-Laserscanner, einen elektro-
nischen Kompass sowie drei Firewire-
Kameras. Wéhrend der Fahrt erstellt
der Roboter selbststidndig eine Karte
seiner Umgebung. Ohne Kettenan-
trieb kann der Roboter nicht iiber
Schutthaufen fahren oder Treppen
steigen; sein Einsatzgebiet ist die Er-
kundung z.B. kontaminierter Anla-
gen bei bestehender Infrastruktur.

Der hohe, flexible Aufbau des Ro-
boters erwies sich beim Robocup als
grolder Vorteil: Die zu suchenden Op-
fer befanden sich dieses Jahr nicht
nur auf dem Boden, sondern waren in
Kisten unterschiedlicher Hohe ver-
steckt. Die Positionen der Kameras
wurden noch vor dem ersten Lauf op-
timal an diese Situation angepasst.
Der Roboter wird zurzeit noch fernge-
steuert, geplant ist aber, ihn autonom
fahren zu lassen. Hierfiir wird er um
einem 3D-Scanner und einem Waér-
mesensor erganzt.

Materialforschung

Bakterien schuitzen vor Korrosion
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US-LOS ANGELES (sm). Amerikani-
sche Wissenschaftler wollen Metalle
mit Hilfe von Bakterien vor Korrosion
schiitzen. Die Mikroorganismen kon-
nen Metalloxide iiber ihren Stoff-
wechsel umsetzen und bilden so ei-
nen Schutzfilm gegen weitere Korro-
sion, wenn sie auf eine Metalloberfla-
che aufgetragen werden. In ersten
Tests funktionierte das Verfahren be-
reits mit Aluminium, Zink, Stahl,
Kupfer und Messing, teilt die Univer-
sitat von Siidkalifornien in Los Ange-
les mit. Der Mikroorganismus MR-1

baut Metalloxide in seinen Stoffwech-
sel ein und scheidet diese in veran-
derter Form wieder aus.

Fiir ihre Tests legten die Wissen-
schaftler je einen kleinen Quader der
fiinf getesteten Metalle in eine Né&hr-
l6sung, die das Bakterium enthielt.
Ein zweiter Block kam in eine Schale,
die zwar mit N&hrlosung, jedoch
nicht mit MR-1 versehen war. Nach
einer Woche konnten die Forscher bei
allen Metallen in der Losung mit dem
Bakterium eine deutlich geringere
Korrosion beobachten. Am stédrksten
ausgepragt war der Effekt beim Alu-
minium, dicht gefolgt vom Messing

und vom Kupfer. Die Korrosion bei
Stahl und Zink war durch das Bakte-
rium weit weniger gebremst worden,
jedoch waren immer noch deutliche
Unterschiede zu sehen. Im néchsten
Schritt wollen die Wissenschaftler
nun die exakten Mechanismen kla-
ren, auf denen die Schutzwirkung der
Bakterien beruht. Denn es sei wohl
fragwiirdig, ob Bakterienkulturen in
der Praxis tatsdchlich einmal direkt
als Schutzfilm fiir Metalle eingesetzt
werden konnen. Vielleicht lasse sich
stattdessen ein Material finden, das
mit Hilfe dhnlicher Mechanismen
Schutz vor Korrosion bietet.
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