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Autonome Roboter-U-Boote erobern die
Weltmeere

Fraunhofer IAIS prasentiert seine Entwicklungs-
leistungen flr autonome, unbemannte
Unterwasser-Fahrzeuge auf der Hannover
Messe vom 21.-25. April

Sankt Augustin, 19. Marz 2008: Ob zur zeitaufwandi-
gen Erkundung der Meeresboden oder fiir das gefahr-
liche Aufspiiren von See-Minen. Unbemannte, auto-
nom steuernde Roboter-U-Boote (AUVs) sind attraktiv,
weil sie kleiner und preiswerter als bemannte U-Boote
gebaut werden kdnnen. Jedoch sind die Entwicklungs-
tests mit realen AUVs sehr zeit- und kostenaufwandig.
Deshalb entwickelten die Forscher des Fraunhofer IAIS
im Auftrag der Bundeswehr (WTD 71) eine spezielle
Simulationsumgebung »AUV-Framework« sowie
autonome Steuerungsverfahren fiir AUVs.

AUVs werden von der Ol- und Gasindustrie eingesetzt, um
detaillierte seismische Karten der Meeresbdden zu erstellen,
bevor sie Millionensummen in die unterseeische Infrastruktur
investieren. Solche U-Boot-Roboter werden auch zur Kabel-
und Pipelineinspektion benutzt. Das Militar nutzt sie zur
Ortung und Abwehr von Seeminen. In der ozeanografischen
Forschung werden AUVs eingesetzt, um chemische,
biologische oder geophysikalische Vorgange der Ozeane
kostensparend zu erforschen. AUVs (englisch: Autonomous
Underwater Vehicles) sind zumeist torpedoférmig und
werden von einem Propeller am Heck angetrieben. Im
Gegensatz zu ROVs (Remotely Operated Vehicle), den
ferngesteuerten Unterwasserfahrzeugen, tauchen die
autonomen Varianten (AUVs) véllig selbststandig,
unabhangig vom Tragerschiff und ohne Kabel. Sie kénnen
eine Wassertiefe von bis zu 6000 m erreichen, bei
Tauchzeiten von Stunden und Tagen. So genannte Glider
oder Gleit-AUVs bleiben sogar mehrere Monate am Stlick


http://de.wikipedia.org/wiki/Seemine
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unter Wasser. Denn sie benétigen wahrend ihres Tauch-
gangs nur eine geringe technische und logistische
Unterstltzung. Die Gleit-AUVs kénnen auch in Regionen
arbeiten, in die kein bemanntes Tauchboot oder ROV
vordringen kann, zum Beispiel unter dem Eis der Arktis.

Die Entwicklung von autonomen Verhaltensweisen, die
sowohl eine Aufgabe effizient |6sen, als auch das AUV
funktionstlchtig erhalten (etwa durch Hindernisvermeidung
oder Energiemanagement), ist eine groBe Herausforderung.
Diese Verhaltenweisen mussen in einer Vielzahl von
Situationen zuverlassig funktionieren. Das bedeutet einen
groBen Testaufwand. Geeignete Modellierungs- und
Simulations-Werkzeuge kénnten die Entwicklungskosten
enorm senken.

Dazu nutzten nun die Forscher des Fraunhofer IAIS im
Auftrag der Wehrtechnischen Dienststelle 71 der Bundes-
wehr (WTD 71) ihr langjahriges Know-How aus der
Entwicklung mobiler autonomer Roboter: Sie schufen eine
speziell auf Unterwasser-Fahrzeuge abgestimmte Simula-
tionsumgebung » AUV-Framework« fir die aufgabenspezi-
fische Gestaltung und Vorabprtfung der simulierten AUVs.

So entwickelt Fraunhofer IAIS mit Hilfe des »AUV-
Frameworks« autonome Verhaltensweisen fir AUVs. Ein
AUV muss selbststandig entscheiden, wie zum Beispiel ein
Gebiet am besten zu erkunden ist, wie es auf Hindernisse
reagieren soll, oder wie interessante Objekte mit der
verflgbaren Sensorik am besten vermessen werden kénnen.

Das Simulationswerkzeug » AUV-Framework« erlaubt dem

Benutzer vom Bildschirm aus, die Gestaltung und Anpassung

— der dynamischen Fahreigenschaften des AUVs,

— der Eigenschaften und der Anordnung der Bord-Sensorik,

— der Parameter fir das Verhalten des AUVs, wie zum Bei-
spiel die Such-Strategie und das Verhalten zur Hindernis-
vermeidung.

Der Benutzer kann eine solche AUV-Konfiguration eva-
luieren, indem er Experimente in einer simulierten
Umgebung durchfihrt, etwa in einem Hafen oder auf


http://de.wikipedia.org/wiki/Logistik

Fraunhofer IAIS erforscht und entwickelt
innovative Systeme, um Daten zu
analysieren und Informationen zu
erschlieBen, in Software und Hardware.
Die Kernkompetenzen des Instituts
umfassen maschinelles Lernen und
adaptive Systeme, Data Mining und
Business Intelligence, automatische
Medienanalyse, interaktive ErschlieBung
und Exploration sowie autonome
Systeme.
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offener See mit starken Strémungen. Der Evaluierungs-
prozess dient dazu, aus den getesteten Fahreigenschaften,
Sensor-Konfigurationen und Verhaltensprogrammen fiir eine
bestimmte Aufgabenstellung die beste AUV-Konfiguration
auszuwahlen.

Das AUV-Framework ist bereits bei der WTD 71 im Einsatz.
Die Weiterentwicklung erfolgt am Fraunhofer-Institut fur
Intelligente Analyse- und Informationssysteme IAIS, um den
wachsenden Kundenbediirfnissen gerecht zu werden.

Das AUV-Framework wird auch fir die Simulation und
Verhaltensentwicklung des autonomen U-Boots »DAVID«
eingesetzt, einem Produkt der Diehl BGT Defence (DBD) zur
autonomen Unterwassererkundung und Aufklarung. In
enger Kooperation mit DBD bilden die Fraunhofer-Entwickler
des Frameworks die realen Fahreigenschaften und Sensor-
Charakteristiken realitatsgetreu ab.

Weiterhin entwickeln die Roboter-Forscher des Fraunhofer
IAIS die Kontrollprogramme und die Verfahren zur
Auswertung der Sonardaten der AUVs vom Typ »DAVID«.
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