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Was ist SAR-A und wozu?

Das Kurzel SAR-A steht fur Search-and-Rescue-Automation.

Unter ,Search-and-Rescue” (zu dt.: ,Suchen und Rettung”) versteht
man einen koordinierten Einsatz im Luft- und Seebereich zum
Auffinden und Retten von in Not geratenen Personen.

Das ,— A“ flir Automatisierung bedeutet, dass der Mensch fiir die
Ablaufe nicht unmittelbar tatig zu werden braucht, sondern diese
Ablaufe selbststandig
erfolgen.

Rettungseinsatze sind personen- und zeitaufwendig. Hinzu kommen
Gefahren fir die Rettenden. Automatisierung in der Seenotrettung
konnte Einsatze schneller, genauer und sicherer fiir Rettende und
Gerettete gestalten.
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Von den Komponenten zum System

Mithilfe einer schwimmenden... und einer fliegenden Drohne...

Abbildung 3.24: “Ryze DJI Tello“ in der Variante EDU

Abbildung 3.8: Zusammenbau der Deck-Komponenten (CAD-Modell)

...sollte die Machbarkeit in einer Masterarbeit modellhaft umgesetzt werden.
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Was hat das alles mit einem Quietscheentchen zutun?

Die Flugdrohne Gbernimmt die Aufgabe des Auffindens und
Ubermittelt die Position an die Schwimmdrohne.
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All das passiert automatisch. \
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Diese fahrt auf kiirzestem Weg an die in Not geratene Person,
hier ein Quietscheentchen. Die Rettung kann beginnen.
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Die Komponenten Akku-Ladegerét

Akkus

Kabel Akkustation

Quietscheentchen
LTE USB-Stick
KI- Prozessor

Handfernsteuerung

Ladeverteiler

Kamerahalterung

Hochaufl. Kamera

Tiefenkamera
Antriebssystem

Ultraschallsensoren

Raspberry Pi

Rumpf

Antriebscontroller
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Was die Studierenden geleistet haben

Schwimmdrohne konstruiert und gebaut

Regelung und Steuerung konzipiert

Navigation installiert

Objekterkennung programmiert

Alle Komponenten zu einem System verbunden

Systeme getestet h
Fahrwege optimiert
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Das Ergebnis in der Praxis
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SAR-A in action!
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Das Ergebnis in der Theorie

SYNCHRONISATION FLUG-/ SCHWIMMDROIINE FLUGDROINE

Projekt bedesttet. das folgendes: COMMAND betreibt den lokalen “Node-red® Server und ist der Switch-Block erkannt hat, diuss die cingehenden Daten eine Bilddatei enthalten und diese
tiber Ethernet mit einem Netzwerk-Router verbunden. TOPAS wird dber WLAN mit COM.
MAND verbunden. Der in SAVIRE verbaute “Raspberry Pi 4% verbindet sich per WLAN mit.
dem Router und schaltet sich iiber dieses Netzwerk aul das “Node ned® von COMMAND.
Dieser Aufban ist in Abbildung 3.42 da it eigoet sich “Node red ideal fir dieses
Projekt. Mit verschiedenen Bausteinen kann man nun die beiden Mikrocontroller und die
Flugdrohne miteinander vernetzen.

entpackt wurden.
Da di DU* nicht, dic nétige Rechenlcistung fir cine interne Bildverarbeitung
besitzt, s ’ chgefishrt werden. Dafiir wird dic “Watson Visual Recognition®
1. Um das 7 realisicren, wird zunichst die Bilddates,

dafiir crstellten Blodk, in das entsprochende Bildverarbeitungsprogramm

Masterarbeit

2ur Erlangung des akademischen Grades
faster

pebaden. Die diraus resultierenden Ergebuisse werden an Node red urickpesende, in eine
nktionsblock soeticrt und iiber einen Tabellen Block im Dashbonrd ausgepeben. Bei Tests

cllte:sich herans, . omplexii e des Prosessees die

her wurde. AuBerdem wird fir diese erste Version ein vorher bereits 1

Technische Hochschule Wildau verwendet. Disess wurde daranf trainjes verachiedene Objekie xu erkennen, abes
Fachbereich Ingenieur- und Naturwissenschaften in welchiem Zustand sie sind. Jedoch gibt ex die Moglichkeit cin neues Suchobjekt an
nieren. In der folgenden Abbildung ist die erste Version des Nodes fir die Bildaufahme und

Studiengang Automatisierte Energiesysteme (M. Eng.) ~verarbeitung dargestellt.

Thema (deutsch):  Search-And-Rescue-Automation (SARA) - Konzeptionslle
Entwicklung eines automatisierten Seenotrettung-Systems im
ModellmaBstab
Konkret geschieht das iber das Ansprechen der entsprechend festgeleglen Ports. Fir jede
der Drohnen sind zwei Ports frei gehalten. Je ciner zum Senden und einer zum Empfangen
von Signalen. Gleichzeitig ist im Dateiexplorer von COMMAND der Ordner *Austausch®
fir alle im Netzwerk befindlichen Teilnehmer freigegeben. In diesem Ordner werden die Bild
von SAVIRE abgelegt, um cine vollstindige Dokumentation zn ermglichen. Dicse wird von
OMMAND selbst durchgefiihrt. Bekommt TOPAS cinen “Start“-Befehl, so legt COM-
AND cin ‘Textdokument mit dem Namen “Current Mission" (zn dt.: “Aktuclle Mission*)
an. In dicsem schreibt os dann als erstes welcher Modi gestartet warde und wann er gestartet
irde. AnschlicBend wird der Ziclort cingetragen. Wenn TOPAS scine Ankunft iibermitteit

wird das in dem Dokument cingetragen. Wird eine Ente gefanden so wird der Ort und Ze

Search-And-Rescue-Automation (SARA) - Conceptual development
of an automated sea rescue system on 2 model scale

punkt eingetragen, Gleiches wird von SAVIRE iibermittelt und i 1 s S i s Ot st s
oder SAVIRE seine: Noxdee Rel

“Curs ’ wl den entsprechenden Zeitstemped dokume

igepfliegt werden. Man bendtigt mindestens 2w
Semzargrppe verschiedene Arten Bilder. Einerseits Bilder, die dem Objekt entsprechen, dass man identifi-
zieren lassen mochte und andererseits Bilder, die dem Objekt ahnlich sehen, aber nicht dem

Bemenerin

tiert. Gleichzeitiy, lost ¢ cine Namensinderuny; dess Dokurments aus. Dabei wird
Art des Einsatus, sowhe der erste Zeitstempel als Name agen und das Dokument wird

Zwesgeachter
Eigereichs am

Die Abschlussarbeit der Studierenden
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