Multisensor Roboter fur die Erkundung in Krisenszenarien (MuSeRo)
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Motivation

Hochautomatisierte, schnelle Erkennung
und Aufklarung von CBE-Getahrenlagen in
unstrukturierten Umgebungen, wie z.B.:

— bei GroBschadenslagen -3
— zur Gefahrenabwehr 4!
— bei humanitéren Hilfslieferungen [>.¢]

auf teleoperierten, robotischen
Erkundungsgeraten zum Schutz von
Einsatzkraften.

Teleoperation des SHERPs
im Rahmen des Projekts
AHEAD am DLR
Oberpfaffenhofen

Lieferung von Hilfsgitern
in Uberflutungsgebiete

Zielsetzung von MUSERO

= Teleoperierte Erkundung innerhalb von
Krisen- und Gefahrensituationen

= Realisierung einer datenzentrierten
Technologie:
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— Datenzusammentihrung
skalentbergreifender Sensoriken

— Verkntpfung mit KI-Methoden &
Modellen
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— Ganzheitliche Betrachtung der
unterschiedlichen Datenquellen und
—ebenen & Berlcksichtigung von
schwachen Messgrél3en in einer
Gesamtbewertung
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Entwicklungsphasen

» |ntegration der Sensoriken an die
Demonstrationsplattform SHERP

= Erprobung der DLR-Technologie-
entwicklungen

= Messdatengewinnung an einem
anwendungsrelevanten Szenario In
Zusammenarbeit mit Werkfeuerwehr

= Entwicklung der Software zur Kl-
basierten Datenfusion & -bewertung

= Offenlegung der Schnittstellen und
Transfer auf andere robotische
Plattformen
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Vision Aktuatorik Messdatenbewertung
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Systemfahigkeiten
Erweitertes Lagebild zur Erkennung
von Gefahrenstellen und Gefahrstoffen

Kartenmaterial: Orientierung

Laserspektroskopie:  Substanz-Klassifizierung

RGB-Kamera: Lagebild & Umfeld
Multispektral: Anomalie-Erkennung
Bodenradar: Untergrund-Charakterisierung
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Randbedingungen

= hohe Messempfindlichkeit fir selektive
Detektion Uber grof3e Distanzen

= Berlcksichtigung von Richtlinien &
Grenzwerten

= Zunachst: Begrenzung aut
Validierungstests am DLR

Einsatz des SHERP
Firefighting UTVs

Hector Roboter beim
RoboCup German Open
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Potentiale

= Steigerung der Datenanalysen- und
Bewertungsqualitat

= Starkere autonome und automatisierte
Datenerhebung

H

Verbesserte Prognosemodelle und
abzuleitende MalBnahmen

Use-Cases und Ausblick

Erprobung der Multisensor-
Technologie In Zusammenarbelt mit
Einsatzkraften

Durchfihrung von Validierungs-tests
INn Trainingszentren

Systemoptimierung fUr ausgewahlte
Einsatzszenarien

Bildung eines innovativen Netzwerks
unterstUtzt durch den DLR
Technologie-Transter
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