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Roboter misst Riume und Gebiude aus

Software verwandelt die Messdaten in dreidimensionale Abbilder und generiert Computermodelle fiir das Internet

" HANS SCHURMANN

HANDELSBLATT, 21.7.2003
DUSSELDOREF. Einen Roboter, der

Ibststindig durch Gebiiude fahren
und dabei seine Umgebung dreidi-
mensional erfassen kann haben
Fraunhofer-Forscher in Sankt Au-
gustin entwickelt. Die gescannten
Daten werden per Funk an das Intra-
net Gibertragen und kénnen fiir die
Erstellung von dreidimensionalen
Lagepliinen genutzt werden. ,Da in
Gebiduden stindig Verlinderungen
vorgenommen werden, milssten sol-
che Gebiudepline eigentlich regel-
mifig neu erstellt werden®, sagt
Hartmut Surmann, der den Roboter
am Fraunhofer-Institut fiir auto-
nome intelligente Systeme (AIS)
mitentwickelt hat. Bislang ist die Ak-
tualisierung jedoch zu aufwendig
und zu tewer. Mit dem Roboter
kénnte sich das indern, sagt der Ent-
wickler.

LKurt2” ist die Erweiterung eines
autonomen Roboters, den die Fraun-
hofer Forscher Ende der 90er ent-
worfen haben und der heute in der
Kanalinspektion genutzt wird. .Wir
haben diesen Roboter mit neuer
Software sowie zusitzlicher Tech-

nik ausgestattet, mit der sich der Au- §

tomat nun selbststindig auch in ei-

ner komplexen Umgebung zurecht

finden kann®, sagt

Der Automat sicht aus wie ein
H i 1 Tl 3 '

sauger. Er ist nur 26 cm hoch und
kann sich mit Laufgeschwindigkeit
(4 m/s) durch Gebiude und Hallen
bewegen. Der Roboter orientiert
sich mit Hilfe einer 3-D-Kamera
Fahrt Kurt2" eine Strecke zum ers-
ten Mal ab, stoppt er immer wieder,
um seine Umgebung zu scannen. Da-

Datenerfassung: 3-D-Kameras auf dem Roboter scannen die Umgebung.

han drsidi

bei le Kar-
ten, die der Automat spliter zur Ori-
entierung nutzt. In den Karten sind
auch Gegenstinde im Raum erfasst,
so dass der Roboter diesen spiiter au-
tomatisch ausweichen kann. Aller-
dings hat diese Orientierungstech-
nik ihre Grenzen: Pldtzlich auftre-
tende Hindernissen, wie eine Tiir,
die gerade gedffnet wird, kann auch

Kurt2* nicht rechtzeitig wahrneh-
men und aus dem Weg gehen, weil
die Rechenkapazitit nicht aus-
reicht, um die Messdaten in Echtzeit
auszuwerten.

Die wvom Roboter erfassten
3-D-Daten kiinnen auler zur Orien-
tierung auch noch zur Generierung
von dreidimensionalen Modellen ge-
nutzt werden - einem exakten Ab-

Automatisierung

® Montage: Der umsatz-
stirkste Bereich der Automa-

tion ist die Montage- und Hand-
habungstechnik. Hier werden
Produkte, die auf Grund ihrer
geringen GroBe, der erforderli-
chen Prazision oder der hohen
Stiickzahlen nicht per Hand be-
arbeitet werden kdnnen, auto-
matisch gefertigt und montiert.
Zunehmend gefragt sind auch
Roboter, die Medizinern bei der
Operation zur Hand gehen.
® Service: Hierzu zahlen auto-
matische Rasenmiher, Staub-
sauger, Entertainment- und
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ten werden bereits in beachti-
chen Stiickzahlen vermarktet.
Roboter, die Menschen pflegen
und im Alftag unterstiitzen kén-
nen, sind dagegen noch weit
von der Praxis entfernt.
u Uberwachung: Bildverarboi-
tungstechniken, mit der Pro-
zesse oder auch Gebaude Ober-
wacht werden kdnnen, gehbren
in Deutschland zu den Wachs-
tumsfeldern der Automatisie-
rungstechnik.

bild der Riume, durch die der Auto-
mat gefahren ist. Die Fraunhofer For-
scher nutzen daru eine Software,
welche die Daten in dreidimensio-
nale virtuelle Welten umwandelt,
wie sie aus Computerspielen be-
kannt sind. ,Die Nachfrage nach sol-
chen 3-D-Plinen ist enorm", sagt Ge-
orgios Sakas, Leiter der Abteil

Imaging” beim Fraunhofer-Institut
fiir Grafische Datenverarbeitung
(IDG) in Darmstadt. Die IDG-For-
scher beschiiftigen sich seit Jahren
mit der dreidimensionalen Vermes-
sung von Objekten und Entwick-
lung von Computerprogrammen,
die aus den gewonnenen Daten
3-D-Modelle erstellen.

Zur Datenerfassung nutzen die
Darmstidter ebenfalls einen Robo-
ter. Doch im Gegensatz zu ,Kurt2*
ist dieser fest installiert. ,Um bei
der virtuellen Darstellung von
Kunmmeknmullel)cmhmedﬂgr—
RO
Scans aus untcrsrhmcﬂ.mhﬂl Blick-
winkeln durchfiihren®, sagt Sakas.
Der Roboter nimmt den Entwick-
lern diese aufwendige Arbeit ab.

Solche digitalen 3D-Modelle wer-
den unter anderem im Modell- und
f‘“ B ln dﬂ 7 | - A ;
und bei der realistischen 3D-Darstel-
lung realer Objekte im Internet be-
nitigt. Um eine fotorealistische Er-
scheinung der Objekte zu erreichen,
miissen jedoch nicht nur die Geome-
trie, sondern auch die Struktur !o—
wie die Reflexio
der Oberfliche dargestellt wcnim.
Die IGD-Forscher haben dafiir spe-
zielle Rechenprogramme entwi-
ckelt, die sie liber die Polygon Tech-
nology GmbH, einem Spin-off des
Instituts, vermarkten.

Die  Fraunhofer-Kollegen in
St. Augustin sind bei der Vermark-
tung noch nicht so weit. Wihrend
die Nachfrage nach der Technik fiir
3-D-Erfassung von Riumen schon
zu ersten Kooperationen gefilhrt
habe, suchen die AlS—Fmscher fiir
die Rob dung noch Inte-
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ressenten.
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