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Das erste Foto der Marsoberflache. Foto: ESA/DIR/FU Berlin

oktorand Michael Spiegel vergleicht die neuen Mars-

Ansichten, die jeweils ein Areal von bis zu 52 mal
600 Kilometern abbilden und eine Auflésung von 12 Metern
haben, mit Daten friherer amerikanischer Missionen. Seine
Aufgabe ist es, genau zu bestimmen, wo sich die Kamera an
Bord des Mars Express auf der Umlaufbahn zur Zeit der Auf-
nahme befunden hat. Denn der Orbiter fliegt auf einer ellip-
tischen Bahn um den Roten Planeten. Sein nachster Punkt
liegt 270 Kilometer Uber der
Oberflache, sein fernster ist
mehr als 11000 Kilometer ent-
fernt. »Mars Express schief3t
zwar nur Bilder, wenn sich
die Kamera nahe am Planeten
befindet, doch es ergeben
sich immer Abstandsande-
rungen und Schwankungen
der Kamera wahrend des Auf-
nahmeprozesses, erklart Mi-
chael Spiegel. »Und die ver-
ursachen Verzerrungen in den

an das DLR, wo in einem Vor-
verarbeitungsschritt eine De-
komprimierung sowie eine
radiometrische und geome-
trische Kalibrierung erfolgt.
Die Koordination der Weiter-
verarbeitung und Datenaus-
wertung sowie die Vertei-
lung an das internationale
Team von Co-Investigatoren

Aufnahmen. Erst wenn diese
Verzerrungen korrigiert wor-
den sind, kann man eine maf3-
stablich einheitliche Karte er-
stellen.« Fur die zur Korrektur
notwendigen Berechnungen
hat Spiegel schon vor zwei
Jahren im Auftrag des Deut-
schen Zentrums fUr Luft- und
Raumfahrt (DLR) unter Lei-

Die High Resolution Stereo Camera (HRSC) wurde am DLR unter Leitung
des friiheren Direktors des Instituts fir Weltraumsensorik und Planeten-
erkennung, Prof. Gerhard Neukum, jetzt an der Freien Universitat Berlin,
entwickelt. Anders als bei Film- und Fotokameras tastet die HRSC die
Marsoberflache wie ein Flachbettscanner ab. Von den insgesamt neun
Sensoren sind vier fir die Erfassung der verschiedenen Spektralbe-
reiche ausgelegt. Die restlichen fiinf Sensoren lassen sich wegen ihrer
geometrischen Ausrichtung zur raumlichen Bestimmung digitaler
Oberflachen-Modelle einsetzen. Das heil3t: Flir jeden Punkt auf der
Marsoberflache kann man auch seine Hohe bestimmen. Somit fertigt
die HRSC bei der Uberquerung der Marsoberflache iberlappende Bilder
mit jeweils neun Datensatzen an. Foto: DIR

tung von Prof. Gerhard Neukum begonnen, ein Programm
zu entwickeln. Mit dieser Software kann er jetzt die genaue
Position der Kamera Uber der Marsoberflache aus den Bild-
daten berechnen.

Die Rohbilddaten werden Uber zwei Radioteleskope in
Australien und Madrid aufgefangen und gelangen zunachst
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nimmt der Principal Investi-
gator vor, Prof. Gerhard Neu-
kum von der Freien Univer-
sitat Berlin. Wahrend der ge-
planten Projektlaufzeit von ei-
nem Marsjahr oder zwei Er-
denjahren wird die gesamte

Oberflache des Planeten mit
der Stereokamera erfasst.
Tag flr Tag gelangen so bis
zu sechs Gigabit Daten zur
Erde. Insgesamt werden nach
zwei Jahren mehr als zwei
Terabyte Rohdaten von Ber-
lin aus an die Forscherteams
versandt sein. Michael
Spiegels Datenauswertung
wird sich daher mindestens
Uber zwei Jahre erstrecken.
Nachdem er die genaue
Aufnahme-Position der Ka-
mera Uber der Marsoberflache
flr jedes Bild berechnet
hat, wird man mit den korri-
gierten Datensatzen eine
zweidimensionale Marskarte
im Mal3stab von 1:200 000
erstellen und ein vollstandiges
dreidimensionales Geléande-
modell anfertigen. Je genau-
er dann die zweidimensiona-
len Karten und das hochauf-
geldste dreidimensionale
Gelandemodell sind, desto
leichter kdnnen anschlie-
Rend Geologen die Koordina-
ten von interessanten Ge-
steinsformationen ermitteln,
nach Strukturen suchen, die
einst von \Wasser geschaffen
wurden, oder feststellen,
ob es noch tektonische Ak-
tivitat auf dem Planeten gibt.
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