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Der Buddy (der Tauchpartner) der 
Zukunft wird ein Roboter sein! 
Zumindest sehen es so die Experten 

der Fakultät für Elektrotechnik und Infor-
matik der Universität Zagreb (FER), die an 
einem Projekt namens "Cognitive Auto-
nomous Diving BudDY", oder abgekürzt 
Caddy, arbeiten. Taucher, egal ob techni-
sche oder wissenschaftliche, arbeiten in 
einem gefährlichen und schlecht über-
wachten Umfeld, in dem der kleinste 
Fehler oder eine technische Störung zu 
katastrophalen Folgen führen können. Das 
Caddy-Projekt möchte ein Mehrkomponen-
ten-Robotersystem entwickeln, dass in der 
Lage ist, zu lernen, zu interpretieren und sich 
dem Verhalten und dem körperlichen Zustand 
des Tauchers anzupassen. Es handelt sich 
dabei um ein innovatives Konzept, bestehend 
aus einem Taucher, einem autonomen Unter-
wasserroboter und einem autonomen Roboter 
an der Wasseroberfläche. 
Es wird ein kooperatives Roboter-System 
entwickelt, das aus einem Unterwasser- und 
einem Fahrzeug an der Wasseroberfläch 
besteht, die in der Lage sind, mit dem Taucher 
zu kommunizieren. Teil des Systems ist auch 
ein Unterwasser-Sensorsystem, das in der 
Lage ist, die Position und die Gesten des Tau-
chers zu erkennen. Parallel dazu werden Algo-
rithmen entwickelt, die es ermöglichen sollen, 
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Tauchen mit einem Roboter

das Verhalten des Tauchers zu verstehen und 
beispielsweise nonverbaler Kommunikation 
interpretieren zu können. Im Rahmen des 
Projekts wird ein Team zwei Validierungsauf-
gaben zu erfüllen haben. Die erste wird eine 
Such- und Rettungsmission sein. Der Caddy 
wird den Taucher durch eine vordefinierte 
Mission führen. Während der Mission wird 
der autonome Tauchpartner bzw. das Unter-
wasserfahrzeug einen vorbestimmten Weg 
verfolgen, und sicherstellen, dass dieser vom 
Taucher verfolgt wird. Dabei wird er aber 
einen bestimmten Abstand einhalten müssen, 
um die Sicherheit und die richtige Interpreta-
tion der Gesten und des Verhaltens des Tau-
chers gewährleisten zu können. Zu jeder Zeit 
wird der Taucher in der Lage sein, die Mission 
zu beenden, die Parameter zu verändern und 
dem Buddy bestimmte Aufgaben zur Erfül-
lung aufzutragen. Die zweite Validierungs-
aufgabe ist hingegen eine archäologische Mis-
sion. Das Caddy-System wird den Taucher 

direkt an den Ort führen, an dem davor 
eine Stichprobe entnommen wurde. Der 

Taucher wird durch Gesten dem Buddy 
bestimmte Aufgaben erteilen, wie zum 

Beispiel das Schießen von Fotos oder 
die Anfertigung einer Skizzen von 
einem bestimmten Ort. Der Buddy 
muss die ganze Zeit über eine opti-

male Position in Bezug auf den 
Taucher halten, um seine Sicher-

heit zu gewährleisten. Dann 
muss er die Gesten und das 
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Verhalten des Tauchers interpretieren und die 
Anweisungen des Tauchers deuten sowie Auf-
gaben ausführen. 
Der Taucher kommuniziert mit dem Buddy, 
der wiederum den Taucher überwacht und 
kognitives Verhalten ausführt. Die autonome 
Plattform an der Wasseroberfläche kommu-
niziert mit dem Taucher und dem Buddy und 
dient als Kommunikationsverbindung mit der 
Kommandozentrale, nimmt aber auch eine 
wichtige Rolle bei der Navigation des Buddys 
ein. Die Plattform muss ihre Bewegungen 
anpassen, um die Kommunikation und die 
Navigationsgenauigkeit aller Formationskom-
ponenten optimieren zu können. Der Buddy 
soll dabei drei fortgeschrittene Funktionen 
erfüllen: beobachten, dienen und führen. 
Das Beobachtungssystem überwacht den Tau-
cher ständig und interpretiert sein Verhalten, 
aber auch seine Position und den Zustand 
des Körpers sowie Anzeichen von Panik und 
einer Stickstoffnarkose. Es interpretiert zudem 
die Gesten des Tauchers. Das Dienersystem 
unterstützt den Taucher, nimmt den Standort 
auf, erstellt ein Mosaik, beleuchtet den Stand-
ort u. Ä. Das Führungssystem bringt den Tau-
cher, sobald es dazu aufgefordert wird, auf 
einem vorgegebenen Weg von einem Ort zu 
einem anderen. Auch in einem Notfall ist es 
in der Lage, den Taucher zu einem bestimm-

ten Punkt auf der Wasseroberfläche zu brin-
gen, wobei es die die Dekompressionsregeln 
befolgt. Das System wird auch in der Lage sein, 
den Taucher, wenn sich dieser verirrt, wieder 
zum Boot zu führen. 
Das Projekt umfasst sieben europäische Part-
nerinstitutionen. Neben der FER, bzw. dem 
Labor für Unterwassersysteme und -technolo-
gien (LABUST), beteiligten sich auch der Con-
siglio Nazionale delle Ricerche aus Italien, der 
Instituto Superior Technico aus Portugal, die 
Jacobs University aus Deutschland, die Uni-
versität Wien aus Österreich, die University 
of Newcastle Upon Tyne aus Großbritannien 
sowie DAN Europe am Projekt. 
Sie sind alle Partner mit langjähriger Erfah-
rung in der Arbeit mit Tauchern und autono-

men Systemen. Die Europäische Kommission 
finanziert das Projekt mit 3,7 Millionen Euro. 
Von diesem Betrag bekommt die FER für das 
Projekt rund 700.000 Euro. Die FER und das 
Labor für Unterwasserforschung, das als Teil 
der Abteilung für Steuer- und Computertech-
nik arbeitet, haben das Projekt übernommen. 
Als Projektkoordinator ist die FER für das 
Projektmanagement und die Organisation 
der Validierungsaktivitäten, die an Standor-
ten in Kroatien durchgeführt werden, verant-
wortlich. Die FER wird zudem das Unterwas-
serfahrzeug entwickeln, das mit dem Taucher 
kommunizieren wird. Das Oberflächenfahr-
zeug wurde bereits entwickelt, und es wird ein 
Upgrade ausgeführt, damit die Zielvorgaben 
möglichst optimal erreicht werden können.

Die autonome Plattform an der 
Wasseroberfläche kommuni-

ziert mit einem Taucher und dem 
autonomen Unterwasserroboter 

und dient zudem als 
Kommunikationsverbindung zur 

Kommandozentrale. Sie spielt 
aber auch eine wichtige Rolle bei 

der Navigation des autonomen 
Unterwasserfahrzeugs
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