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Adaptive foderative 3D-Exploration mit Multi-Roboter-Systemen




Uber das Projekt

Im Rahmen des ADFEX-Projektes (Adaptive foderative
3D-Exploration mit Multi-Roboter-Systemen) sollen u.a.
Schllsseltechnologien flir den teilautonomen Betrieb
eines luftgestlitzten Multi-Roboter-Systems zur 3D-Ex-
ploration von groReren Objekten entwickelt werden. Es
soll insbesondere fir Briicken eine Moglichkeit der Uber-
wachung des Bauzustandes und der Dokumentation von
Schaden geschaffen werden.

Die mobile Datenaufnahme erfolgt mit Flugroboterplatt-
formen, die Uber eine leistungsfahige Bordrechnerarchi-
tektur verfligen. Das Rahmensystem (mit Flugrechner)
dient als mobiler Trager fir die weitere Sensorik. Im Zuge
der Datenakquisition kommen neben handelsiUblichen
Kameras eine Reihe weiterer bildgebender Sensoren
zum Einsatz: Laserscanner erméglichen die schnelle und
zuverlassige Generierung hochwertiger 3D-Modelle,
thermische Kameras werden fur eine Oberflachentem-
peraturlberwachung eingesetzt, wahrend Infrarotkame-
ras z.B. fir die Beurteilung einer Vegetationsschadigung e Nahinfrarotkamera (2.2 Megapixel)
verwendet werden. Die aufgezeichneten Daten kénnen N f g : :
bordseitig vorverarbeitet werden und per Funkschnitt- Ausschnitt der 3D-Rekonstruktion einer Briicke. Die zugrundeliegenden & Wratmeblidhamer sl 5D 0. Rla Rich
stelle an eine stationare Basisstation geschickt werden. Bilddaten wurden im Zuge einer Befliegung durch Multicopter erfasst. e Stereokameras (2 x 0.3 Megapixel)

Flugplattform
e QOctocopter-Plattform Goliath (bis zu 7kg Gewicht)

Basis-Sensorik

e GPS-Empfanger, globale Position

* Bewegungs-, Hohen- und Temperaturmessung
e Spannungsmessung und Akku-Kapazitat

¢ \WLAN, Ultraschallsensoren

e Navigationskamera mit Fischaugenobjektiv

Spezifische Sensorik

e |aserscanner (ca. 40000 Abtastwerte/Sekunde)
¢ hochauflosende RGB-Kamera (8 Megapixel)

¢ RGB-Kamera (4 Megapixel)

Das Projekt ADFEX umschlief3t u.a. folgende Innovationen:

¢ Technologien fir die 3D-Exploration in Echtzeit mit aus-
gedehnten und fir Menschen schwer zuganglichen
Umgebungen

e Nutzerfreundliche Mensch-Maschine-Lésungen flr 3D-
Explorationsaufgaben

e \erarbeitung von 3D-Daten in Echtzeit auf kompakten
Rechnerplattformen

e Steuerungskonzepte flr koordiniert arbeitende Multi-
Roboter-Systeme

* Automatische Umsetzung rechenintensiver und zugleich
energieeffizienter Anwendungen durch compiler-ge-
stltztes HW/SW-Co-Design

¢ Technisch-6konomische Einbindung der Multi-Roboter-
Der zentrale Flugrechner eines Multicopter-Systems. Systeme in bauspezifiSChe Prozesse Durch fliegende ADFEX-Roboter aufgezeichnete \Warmebilder.




