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Lokalisierung und Kartenerstellung in beengten
Unterwasserumgebungen

Im Projekt CUSLAM wird eine integrierte Losung zur
robusten autonomen Selbstlokalisation und Karten-
erstellung in rdumlich eingeschrankten Unterwasser-
umgebungen erarbeitet. Ziel ist es, auch in Unter-
wasserumgebungen, beispielsweise Unterwasserpro-
duktionsstatten, autonome Unterwasserfahrzeuge
(AUVs) sicher und verlasslich einsetzen zu koénnen.
Der hohe Schwierigkeitsgrad dieser Aufgabe ergibt
sich aus der Kombination komplexer Einzelaufgaben:

* Unterwassernavigation, Lokalisierung und Karten-
erstellung

» Navigation in beengten, dynamischen 3D-Raumen

» Komplexe Aufgabenerfiillung durch schwach Uber-
wachte autonome Systeme

Der Ansatz des CUSLAM-Algorithmus wurde so ge-
wahlt, dass die Anforderungen dieser drei Teilaufgaben
erfillt sind und so die Gesamtaufgabe gemeistert wer-
den kann.

Um die Robustheit und Validitdt des entwickelten
Algorithmus nachzuweisen, werden ausfiihrliche Ver-
suchsreihen durchgefiihrt. Diese sollen inkrementell
ablaufen: Zu Beginn werden Teilaufgaben unter Labor-
bedingungen durchgefiihrt, dann wird die Gesamt-
aufgabe unter Realbedingungen am kinstlichen Riff
der Universitat Rostock absolviert.

Unter-Eis Exploration am Unisee in Bremen Das A

- |
UV ,AVALON' kurz
nach der Wasserung

Das Fahrzeug, mit dem die Versuchsreihen durch-
gefihrt werden, ist das AUV ,Dagon®, der Nachfolger
des erfolgreichen ,AVALON"-AUVs. Beide Fahrzeuge
wurden vom DFKI entwickelt und gebaut. Das neue
AUV hat zusatzlich spezielle, hochauflésende Mess-
instrumente. Diese dienen dem Nachweis der Korrekt-
heit und Robustheit des Algorithmus. Dieser bleibt viel-
seitig, 6konomisch und auch von kleinen, schwach
instrumentierten Fahrzeugen einsetzbar.
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