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Vehicle)

e autonome Tauchfahrzeuge (Autonomous Underwater
Vehicle).
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Hintergrund:
1531 - diving bell, entworfen von Leonardo da Vinci

1776 - David Brushnell erfand the Turtle

1933 - Yves Le Prieur erfand den ersten Atmung-
System

1960 - Jacques Piccard und Lt. Don Walsh berihrten
den tiefsten Punkt des Meeres in Mariana
Trench (10916 m) mit dem Tauchboot Trieste.



e Point stabili Sta

e Manipulating: Selbsthanc
treffen

s Entscheidungen selbst

e Trajectory-tracking: Bewegungsbahn anhand
Zeit-Referenzen durch Parametern folgen

e Path-following: Einen bestimmten Weg folgen, ohne
Zeiteingabe

e Obstacle-avoidance: Hindernisse abweichen.
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Militir (z.B. Seeminenerkennung)

. ozeanografischen Forschung
. Arktis-Forschung
. Habitat Mapping (Lebensbaum-Abbild/ -forschung)
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e schnelle Dadmpfung der 2
Strahlung im Meerwasser i

: ektromagnetische
geschrankt.

e Unterwasserdruck
* Begrenzte Ladekapazitat (beim Unterwassermissionen)
Software-Probleme:

e Lokalisierung: sich selbst auf einem georeferenzierte Karte zu
lokalisieren
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e Das Syste erfliche, um Zugang

zu den GPF

Informatio
e Bojen
e SLAM (Simultaneous Localization and Mapping)

e sensor-based navigation, ohne geografische Referenz
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Astoria Canyon/Heceta Head

CRT Monitors
[ 10 Headi [ I

S
Wind Direction
ROV System

ROV Operations

optic/Electronic Interface

Acoustic Navigation
Receiver/Transmitter
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1953 : das erste ROV
namens POODLE
von: Dimitri Rebikoff
(Frankreich)
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ROV V! o US | avy mit hilfe
eines ROVs: '

e eine Atombombe entdecken, die bei einem Flugzeug-
Unfall in 1966 verloren gegangen wurde.

e 1973 - Leute aus einem versunkenen U-Boots gerettet
haben.
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Von: Ocez |
Lange:2,5m
Breite: 1,4 r
Hohe: 1,8 m

Gewicht: 2540 kg

Funktion: Ol- und Gasindustrie

Unterwasser Entdeckungen:
Am 11. November 2007 wurde in Mexico in 2500 m tiefe ein
Magnapinna von einem ROV entdeckt. Dieser ROV gehorte zu Shell.
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Remotely Opera derwater Vehicles

Hercules
(ocean explorer, noaa)

Lange: 2,4 m

Breite: 1,85 m

Hohe: 2,05 m
Gewicht: 2750 kg
Maximale Tiefe: 4 km

Funktion: Studium der Biologie und Geologie des Tiefsees.

Juni 2004 mit Unterstutzung der National Oceanic und Atmospheric
Administration (NOAA): der schnelle Alterung des RMS Titanics.



Jnter

1986 wu rd '

o E Titanic eingesefzt.
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1991 ging auf einem Lastkahn verl a dieser Schiff Richtung
Galapagos-Inseln in der Pazifik ve '
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Geschichte:

Die ersten AUVs: 60er und 70er Jahre entwickelt.

(SPURV (Self-Propelled Underwater Research Vehicle, USA)
und Epaulard)
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Gewicht: 480
Geschwindigkeit: 2,2 m/s
Leistungsdauer: 5,5 Stunden
Maximale Tiefe: 3 km

i 4
&

Das Fahrzeug war akustisch kontrolliert von der Oberflache und
konnte laufen bei einem konstanten Druck, klettern und tauchen bis
zu 50 Grad.

Funktion:
Leitfahigkeit und Temperatur entlang isobare Linien messen (zur
Unterstitzung der internen Welle Modellierung)
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Gewicht: :

Geschwindigkeit: 1 knot (C g
Leistungsdauer: 7 Stunden ' g
Maximale Tiefe: 6km

Durch einen Ultra kleine Base Line (USBL) war es moglich Befehle
und Standort von Mutterschiff auszulesen.

Funktion: Bathymetrische Studie des Meeresbodens.
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Gewicht: 52kg

Lange: 1,8m
Durchmesser: 30cm
Antenne-Grolde: 1,5m
Maximale Tiefe: 1km
Geschwindigkeit: 25 cm/s
Gleitwinkel: 8-70 Grad

Bestimmt seine Position anhand von GPS.

Funktion: Ozeanographische Messungen




DEPTHX (DEep Phreatic THermal eXplorer)

Gewicht: 1300 kg (1,3 tonen)
Geschwindigkeit: 0,2 m/s
Leistungsdauer: 8sdt
Maximale Tiefe: 1km

Funktion: Forschen von unbekannte

Arbeitet autonom und anhand 3D SLAMs ohne GPS-Unterstiitzung.
Moglich: Einsatz auf dem Jupitermond (laut NASA: Ozean aus
flissigen Wasser)



UnterwWesSe@Roboter

(Autonomous water Vehicle)

DEPTHX (DEep Phreatic THermal eXplorer)
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Roboter

imetischer Roboter

Definition:

Lernen von der Natur, wie zum Bespiel von Insekten,
Wasserlebewesen und andere Tiere.

Funktion:

Diese Erkenntnisse sollen dann helfen, weitere neue Losungen
fur Probleme im Roboteralltag zu finden, und neue
Einsatzmoglichkeiten, die fur Roboter moglich machen.
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