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Bedienoberflache von CViewVR

Hintergrund

Unbemannte Fahrzeuge koénnen in
Umgebungen agieren, die fur den
Menschen gefahrlich oder nur mit
aufwendigen Schutzeinrichtungen
erreichbar sind. Aus den Erfahrun-
gen mit ferngesteuerten Systemen
entwickelte  sich  schnell  der
Wunsch, autonome  Fahrzeuge
insbesondere fir langwierige und
ermidende Routinetatigkeiten zu
nutzen. Erste Realisierungen existie-
ren, die zunehmend autonom agie-
ren oder sich bereits in Teams
selbststandig koordinieren.

Fur die Entwicklung der Flhrungs-
software dieser Fahrzeuge ist ne-
ben einem Dynamiksimulator eine
Umgebung hilfreich, die die Fahr-
bewegungen darstellen und die
Interaktion mit der Umwelt (z.B.
Meeresboden, andere Fahrzeuge,
Unterwasserbauwerke)  widerspie-
geln kann. Die Interaktion erfolgt
Uber unterschiedliche Sensoren,
deren Verhalten in der Visualisie-
rung abgebildet wird.

Ergebnis

CViewVR ist eine Visualisierungs-
umgebung zur grafischen Darstel-
lung von maritimen Fahrzeugen,
die von externer Software (z.B.
Simulatoren) gesteuert  werden
kdnnen.

Die Software besitzt eine Kollisi-
onserkennung und fihrt eine ver-
einfachte Simulation von Sensorda-
ten in Echtzeit durch, beispielsweise
Sonarmessungen. Diese kénnen an
die externen Fahrzeug-Simulatoren
zurlickgegeben werden.

Der Anwender kann eine frei be-
wegliche Kamera nutzen oder die
an Fahrzeuge gekoppelte Ansicht
betrachten. Auch die Kamerabe-
wegung kann durch externe Soft-
ware erfolgen.

Somit ist es moglich, die Qualitat
von Dynamiksimulatoren und Fahr-
zeugfuhrungssystemen zu untersu-
chen und das Verhalten der Fahr-
zeuge in realistisch wirkender Wei-
se grafisch zu veranschaulichen.
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Aufbau von CViewVR und Kommunikation mit externen Clients

Technik

Fahrzeuge und Umgebungsobjekte werden als 3D-Modelle in eine Szene
eingebunden. Geldndedaten kdnnen alternativ als Héhenkarte importiert
werden. CViewVR hat einen integrierten Server, mit dem sich externe
Programme per TCP verbinden kénnen. Uber diese programmunabhangige
Schnittstelle kénnen Simulatoren die Fahrzeuge steuern. Eine parallele
Nutzung mehrerer Simulatoren ist moglich, ebenso die Verwendung von
geografischen Koordinaten zur globalen Positionierung. Die Objekt-
bewegungen kénnen aufgezeichnet und erneut wiedergegeben werden.
Die hardwareseitige Grafikbeschleunigung ermdglicht ein flissiges Bild.

Einsatzgebiete

CViewVR unterstitzt die Entwicklung der Fahrzeugsteuerung u.a. fir die
folgenden Anwendungen:

Eine Unterwassermission .
¢ Inspektion von Hafenbecken, Schleusen und Talsperren

¢ Inspektion von Schiffen und anderen beweglichen Objekten
¢ Vermessung und Untersuchung des Meeresbodens
(Topologie, Methan-Austrittsstellen, ...)
¢ Durchfihrung von Messungen (z.B. Temperatur, Salinitat, Strémungen)
¢ Untersuchung des Verhaltes von Fischschwarmen
¢ Minensuche und -beseitigung
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