Deutsches
Forschungszentrum
fiir Kiinstliche
Intelligenz GmbH

Forward Acquisition of Soil and Terrain for Exploration Rover
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Verfahren zur schnelleren und sichereren Erkun-
dung von planetaren Oberflachen durch Rover

Das Ziel des Projekts FASTER ist es, drei verschiede-
ne Themen planetarer Exploration zu behandeln:

Verfahren zur vorausschauenden Charakterisierung
von Oberflachenbeschaffenheiten

Innovative Antriebssysteme fur ein Aufklarungs-
fahrzeug (Scout-Rover)

Kooperativer Einsatz eines Scout- und eines
Mother- Rovers.

Im Projekt werden Methoden und Instrumente
entwickelt, mit der die planetaren Oberflacheneigen-
schaften, auf denen robotische Fahrzeuge sich bewe-
gen sollen, ermittelt werden. So sollen mogliche Gefah-
ren (z. B. lockerer Flugsand) noch vor dem Befahren
der entsprechenden Gebiete erkannt werden.

Es werden Konzepte entwickelt und umgesetzt, die das
Risiko, dass der Scout-Rover selbst in eine kritische
Lage gerét, minimieren.

FASTER wird die Machbarkeit und Leistungsfahigkeit
einer kooperativen Nutzung von Mother- und Scout-
Rovern beleuchten. Es sollen Methoden entwickelt
werden, um einen autonomen kooperativen Betrieb
des Mutterfahr-zeuges und eines (oder mehrerer)
Scout-Rover effizient zu gestalten.

Funktionsschema des FASTER-Systems

scout rover

Artifizielle Darstellung eines Scout-/Mother-
Roverpaares

Ein vorausfahrender Rover wird dabei mit Sensoren
ausgestattet, die die Boden- und Gelandebeschaffen-
heit erfassen. Mit diesen gewonnenen Informationen
kann ein Risikomodell erstellt und Aussagen Uber eine
maogliche Gefahrdung fur das nachfolgende Mutterfahr-
zeug gemacht werden. Die Reduzierung des Risikos
beim Befahren und Durchqueren unterschiedlicher
Gelandeabschnitte erlaubt es Missionsplanern, die
Erkundung planetarer Oberflachen sicherer zu gestal-
ten.

Indem einer der groRten Unsicherheitsfaktoren
eliminiert wird (die Eigenschaften des Bodens, auf dem
sich das Fahrzeug bewegt), ergeben sich neue
Mdoglichkeiten zum effizienten autonomen Betrieb
planetarer Rover.

Dies wird die Missionsdurchfiihrung effizienter machen
und — verbunden mit der erweiterten Datenlage auf
Basis der neuen Sensorik — einen héheren wissen-
schaftlichen Erlos erzielen.
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