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gen. Mit hauchdiinnem Vorsprung

von einem Punkt konnte sich ,,ASV
Roboat® vergangene Woche seinen vierten
Weltmeistertitel in Folge im Robotersegeln
sichern. Dabei hatte sich das Team der Os-
terreichischen Gesellschaft fiir innovative
Computerwissenschaften (INNOC) im Vor-
feld keineswegs als Favorit gefiihlt. Der Aus-
tragungsort auf der gestauten Wakenitz in
Liibeck, einem ruhigen Gewasser mit gerin-
ger Ausdehnung, ist nicht das ideale Umfeld
fiir das fast vier Meter lange Boot der Wie-
ner. ,Wir brauchen Wind und Wellengang*,
sagt INNOC-Prasident Roland Stelzer. ,Un-
ser Boot fiihlt sich auf offener See ab Wind-
stirke fiinf am wohlsten.“ Doch das Roboat
bewies einmal mehr sein Talent als Allroun-
der und hatte in der Gesamtwertung knapp
den Bug vorne. So erfreulich der Sieg ist, all-
zu groBe Betriibnis hétte auch ein Verlust
des Titels nicht nach sich gezogen, versi-
chert Stelzer. , Fiir uns ist die Veranstaltung
eine willkommene Gelegenheit der Offent-
lichkeitsarbeit“, meint er. ,AuBerdem trifft
man die anderen Teams wieder und kann
sich fachlich austauschen.“ So begann die
fiinftdgige Veranstaltung mit einer wissen-
schaftlichen Konferenz. Gesegelt wurde erst
ab Tag zwei.

Die weltmeisterlichen Aufgaben eines Ro-
botersegelbootes sind einfach erklart, aber
schwer umzusetzen. Es muss vollstandig
autonom seinen Kurs wdahlen, Segel und
Ruder bedienen und sollte dabei moglichst
nicht mit Hindernissen oder anderen Teil-
nehmern kollidieren. Der Bewerb umfasst
vier Einzeldisziplinen. Bei der klassischen
Regatta segeln alle Boote gleichzeitig. Sieger
ist, wer als Erster ans Ziel kommt. Beim ,,Sta-
tion keeping® muss sich jedes Boot 200 Se-
kunden lang in einem 20 mal 20 Meter gro83-
em Areal aufhalten und darf den Bereich
nicht verlassen. Prazision und Geschick-
lichkeit ist beim Navigationsbewerb gefragt.
Hierbei gilt es, durch zwei Bojen durchzuse-
geln, anschlieBend eine Hindernis zu um-
fahren und auf dem Riickweg nochmals die
schmale Liicke zu durchschiffen. Der letzte
Bewerb schlieBlich testet die Robustheit von
Boot und Software: beim ,,Endurance Race*
miissen die Teilnehmer mehrere Stunden
auf dem Wasser verbringen und dabei mog-
lichst viele Runden drehen.

E s ist sich also doch wieder ausgegan-

Die Segelkompetenz steckt in der Software

Bei der vorjahrigen WM in Kanada hielt
das Roboat als einziger Teilnehmer die ge-
forderten acht (heuer: zwei) Stunden ohne
Defekt durch. Zusatzpunkte gibt es fiir die
wissenschaftliche Prasentation des Bootes,
sowie fiir die Vermeidung von Kollisionen.
Daraus errechnet sich die Gesamtpunktean-
zahl. In Liibeck traten heuer 16 Teilnehmer
aus sechs Landern in drei GroBenklassen
von einem halben bis knapp vier Meter an.
Das Boot der INNOC-Forscher ist eine so ge-
nannte Laerling, ein Kielboot mit GroBsegel
und Fock. Es ist ein ideales Anfangerboot,
bei dem man nicht viel falsch machen kann.
Ein 60 Kilogramm schwerer Ballast im Kiel
sorgt dafiir, dass sich das Boot bei jedem
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Seemacht Osterreich: Wiener Informatiker programmierten ein lediglich computergesteuertes
Segelboot neuerlich zum Sieg in der Weltmeisterschaft im Robotersegeln.

Winkel selbststandig wieder aufrichtet. Als
Energiequelle fiir Computer, Sensoren und
Elektromotoren haben die Wiener Entwick-
ler Solarzellen installiert, bei zu geringer
Sonneneinstrahlung springt eine Methanol-
Brennstoffzelle ein.

Doch die eigentliche Segelkompetenz des
Roboat steckt in der Software. Die Robotiker
von INNOC haben dabei versucht, das Erfah-
rungswissen menschlicher Segler in Bits
und Bytes umzusetzen. Von verschiedenen
Sensoren erhdlt das System Informationen
tiber seine Umgebung. So erkennt es bei-
spielsweise, aus welcher Richtung und wie
stark der Wind blast, auf welchen GPS-Koor-
dinaten es sich gerade befindet oder wo sich
ein Hindernis zu erwarten ist.

Rechner sollte aus Erfahrung lernen

Mittels hinterlegter Verhaltensregeln er-
rechnet die Software daraus sowie aus der
- ebenfalls automatisch — geplanten Route,
das ndchste Manover. ,,Entscheidend ist da-
bei, dass diese Regeln nicht auf ganz exakte
Eingabewerte angewendet werden, sondern
auf einen mehr oder weniger groBen Werte-
bereich®, erklart Stelzer. Was zum Beispiel

| Atlantikiiberquerung noch heuer?

eit Jahren erklartes Ziel vieler Ent-

wickler von Robotersegelbooten ist ei-
ne autonome Atlantikiiberquerung ohne
Fernsteuerung. Die Tiicken: Wind, Stro-
mungen, Treibeis und Schiffe stellen un-
vorhersehbare Risiken dar. Zwar sind die
selbststandig navigierenden Boote unbe-
mannt, doch ein Verlust wére argerlich.
Sollten sich mutige Entwickler finden,
konnte im Rahmen der ,The Microtran-
sat Challenge 2011“ noch heuer ein Ver-
such gestartet werden. Teilnahmebe-
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Lhart backbord“ bedeutet, ist nicht exakt de-
finiert, sondern ldsst mehrere Winkelpo-
sitionen des Ruders zu. Meist konnen des-
halb mehre miteinander konkurrierende
Regeln gleichzeitig entscheidungsrelevant
sein. Ein bestimmter Programmteil berech-
net aus diesen Optionen eine Art Kompro-
miss und stellt somit die computertypische

99 Gesegelt wird in der Regatta der computer-

gesteuerten Segelboote erst am Tag zwei. Den
Auftakt der fiinftdgigen Veranstaltung bildet eine

wissenschaftliche Konferenz der IT-Experten. ¢

Ja-Nein-Logik wieder her. Man kann dieses
Verhalten als eine Kombination aus Erfah-
rung und situationsabhingiger Intuition be-
trachten. ,So verhalten sich auch erfahrene
Segler®, sagt Stelzer. Als nachster Schritt ist
geplant, die Software dahingehend zu opti-
mieren, dass sie aus Erfahrungen lernt und
dann die Regeln zur Steuerung von Ruder
und Segel wahrend der Fahrt selbststandig
verfeinert.

Die hierbei angewendeten Methoden
kiinstlicher Intelligenz sollen Roboat nicht
nur auch in Zukunft sportliche Weihen be-
scheren, sondern es zudem fiir wissen-
schaftliche Anwendungen ertiichtigen.
Fernziel der Wiener ist es, Roboat zur mobi-
len Forschungsplattform auf dem Meer aus-
zubauen. Erster Schritt in diese Richtung
ist ein vom Wissenschaftsministerium ge-
fordertes Forschungsprojekt mit der ameri-
kanischen Oregon State University und der
HTBLVA fiir Textilindustrie und EDV. Dabei

rechtigt sind Boote mit einer maximalen
Lange von vier Metern. Die gewéhl-
te Route steht den Teilnehmern frei,
sie miissen aber jedenfalls eine fest-
gelegte Startlinie und eine Ziellinie
tiberfahren. Letztere liegt in der Kari-
bik. Bereits im vergangenen Jahr stellte
sich ein Team der Herausforderung. Die
drei Meter lange ,Pinta“ der Universitat
von Aberystwyth startete am 11. Septem-
ber vor der irischen Kiiste. Bis heute ist
sie nicht wieder aufgetaucht. (R.L.)

Programm
Die Software, mit
der sich das Ro-
botersegelboot
Roboat der Ge-
sellschaft fiir Inno-
vative Computer-
wissenschaften
selbst steuert,
nutzt GPS zur Ori-
entierung und So-
larzellen als En-
ergiequelle. (Bild
rechts unten: Ro-
land Stelzer, Chef
der Gesellschaft.)

gleitung
er Weltmei-

haftim Ro-
segeln wer-
on einem

ot aus die

n kontrolliert
as Notige ge-
m mogliche
sionen zu ver-
en.

-

nd hytes

soll das Roboterboot auf dem offenen Meer
akustische Signale von Walen aufzeichnen
und so deren Wanderrouten nachvollzieh-
bar machen. Der Anlass dafiir: In vielen Tei-
len der Welt stranden Wale ohne erkenn-
baren Grund oder geraten in Fischernetze.
Ein autonomes Segelboot konnte eine kos-
tenglinstige Alternative zu bemannten
Schiffen darstellen. Gegeniiber stationar in-
stallierten Messeinrichtungen hat es den
Vorteil der Mobilitét.

Hoffnung auf Finanziers und Auftrige

Im heurigen Juni waren die Projektpart-
ner zehn Tage lang in der Ostsee zugange
und testeten Roboat auf seine Praxistaug-
lichkeit. Wale lieBen sich keine blicken, weil
die deutsche Marine zur gleichen Zeit ein
Manover durchfiihrte. Doch dafiir konnte de-
monstriert werden, dass das Boot auch mit
zusatzlicher Nutzlast im Schlepptau das Se-
geln souverdan beherrscht. Die Hydrophon-
anlage, die Schallwellen im Wasser auf-
zeichnet, muss namlich an einem zehn Me-
ter langen und 30 Kilogramm schweren Ka-
bel hinter dem Boot hergezogen werden,
damit die Gerdusche des Bootes das Mess-
ergebnis nicht storen. Anfangs gab es zwar
Probleme mit dem Kreuzkurs, also dem Se-
geln hartam Wind. Doch diese waren schnell
behoben. Die Wissenschaftler d&nderten ein-
fach die Fiihrung des Kabels und montierten
es am Drehpunkt des Bootes. Wann Roboat
sich das nachste Mal auf Walsuche begeben
wird, ist noch nicht entschieden. Denn als
auBeruniversitdre Forschungseinrichtung
ist INNOC notorisch knapp bei Kasse. ,Wir
hoffen, dass es uns nachstes Jahr im Friih-

jahr oder Sommer moglich ist®,
meint Stelzer. Bis dahin bleibt
Roboat an einem Ort verwahrt,
der seiner kaum wiirdig ist: ei-
ner Garage in Wien.



