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Algorithmen zur Modellbasierten 
Sensorplatzierung und -steuerung

Unbemannte Systeme 
(UxS) sind durch ihre stetig 
wachsenden Fähigkeiten zu 
unverzichtbaren Werkzeugen 
im Krisenmanagement ge-
worden. Autonome Sen-
sorplattformen erleichtern 
die Sammlung wertvoller 
Informationen in Regionen, 
in denen bemannte Miss-
ionen zu gefährlich oder 
aufgrund von Unzugäng-
lichkeit für Menschen schlicht 
unmöglich wären.

Die Frage, an welchen Orten 
zusätzliche Messungen einen 
Mehrwert für Entscheidungs-
träger darstellen, führt zu 
der Notwendigkeit einer 
zielgerichteten optimalen 
Sensorplatzierung.

Im dynamischen Fall, d. h., 
wenn eine mobile Sensor-
plattform zum Einsatz 
kommt, bringt dies die 
Notwendigkeit von echtzeit-
fähigen Sensorsteuerungs-
strategien mit sich. 

Unsere Forschung konzen-
triert sich auf die Entwick-
lung eines systematischen 
Ansatzes zur Auswahl von 
Sensorpositionen, die die 
Genauigkeit der Identifika-
tion und Vorhersage maxi-
mieren. Durch die Integra-
tion der aktuellen metho-
dischen Fortschritte 
entwickeln wir praxisnahe 
Lösungen für Behörden und 
Organisationen mit 
Sicherheitsaufgaben (BOS).
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Mehrwert für die Bundeswehr

▪ Simulationsunterstützte Rekonstruktion von Gefahrstoffausbreitung

▪ Modellierung verschiedener Quelltypen (z.B. Chemieunfall, TICs, 
vorsätzlichen Freisetzungen)

▪ Numerische Methoden zur Kombination von Fern- und Punktdetektion im 
ABC-Schutz (im Austausch mit WIS Munster)

▪ Ansätze zur 3D-Rekonstruktion einer Gaswolke mit IR-Spektrometern

Mehrwert auf organisatorischer Ebene

▪ Strategische Partnerschaft von UniBw und DLR in der Sicherheits- und 
Verteidigungsforschung

▪ Kooperation des dtec.bw Projekts RISK.twin mit dem DLR Projekt 
PhySimTwin zur Entwicklung von Algorithmen im Krisenmanagement
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Fusion von Daten eines stationären Sensors (grün) und eines mobilen Sensors (violett). Der mo- 
bile Sensor wird so gesteuert, dass der Informationsgewinn maximiert wird (Trajektorie in violett).
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Unser Algorithmus ermöglicht die präzise Identifikation von Schadstoffquellen und die Vorhersage der weiteren Ausbreitung durch 
computergestützte Strömungssimulationen auf Basis partieller Differentialgleichungen (PDEs). Bisher liegt der Fokus auf der spezifischen 
Anwendung des Schadstofftransports in der Luft. Die Strategie zur zielorientierten optimalen Sensorplatzierung ist jedoch unabhängig vom 
betrachteten physikalischen Modell und kann leicht auf andere Anwendungen des Krisenmanagements übertragen werden.
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