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Ideines Akku-Pack ermdglicht somit eine
Einsatzdauer von ungefihr 12 Stunden.

Die vorgeschlagene Technologie birgt
aber auch gewisse Risiken. Bei statker Ver-
schmutzung der Kameras etwa ist eine
genaue Positionsbestimmung nicht mehr
gewihrleister. Sobald sich die eingesetz-
ten Algorithmen ausschliesslich auf die
Inertialsensoren verlassen miissen, wird
die berechnete Position immer ungenau-
er — und kann nicht mehr korrigiert wer-
den. Ein weiteres Problem entsteht bei
kompletter Dunkelheit. Zwar funktionie-
ren die eingesetzten Spezialkameras auch
bei minimalem Restlicht, ist jedoch auch
dieses nicht mehr vorhanden, muss akriv
beleuchter werden — ob im sichtbaren
oder im infraroten Bereich spielt hierbei
jedoch keine Rolle.

Ausblick

Der entwickelte Prototyp ermégliche
die prizise Ortung aller Einsatzkrifte und
zwar inklusive deren Blickrichtungen. So-
mit ist es ein leichtes, die relative Position
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und Orientierung zwischen den involvier-
ten Personen (oder auch Robotik-Syste-
men!) zu berechnen. Diese Information
kénnte der Einsatzkraft dann beispiels-
weise mittels eines auf der Einsatzbrille
montierten Displays, wie sic immer 6f-
ters zut Anwendung kommen, in der be-
rechneten Karte eingeblendet werden; und

Abb. 4: Darstellung von Position und Orien-
tierung einer der lokalisierten Einsatzkrifte.
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Abb. 5: Informationen, die der Einsatzkraft
virtuell eingeblendet werden kénnen:
Position weiterer Krédfte oder Routen zu
bestimmten Zielen.

zwar selbst, wenn sich die andere Person
hinter einer Mauer oder auf einem ande-
ren Stockwerk befindet. Zudem kénnte
beispiclsweise die Route zu bestimmten
Zielen eingeblendet werden, wie in Ab-
bildung 5 illustrierr. Weiter kénnten mit
Hilfe von solch detaillierten Informatio-
nen Roboter und Menschen effizient und
sicher zusammen arbeiten.

Weiter muss die Robustheit der Algo-
rithmen verbessert werden, um sicher zu
stellen, dass die Genauigkeit der Lokali-
sierung auch in den schwierigsten Fillen
(zum Beispiel bei schneller Fortbewegung
in dunklen Gebiiuden) garantiert werden

kann. [ |
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