Limits von AUV und ROV

Hydrographle 2018 — Trend zu unbemannten Messsystemen
: -32. Hydrographentag
Lindau, 12. —14.06.2018
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LIMITS ...... was bedeutet das?

Grundvoraussetzung fur das Erkennen von Limits

Was will ich machen/messen
Korrekte Bewertung des Einsatzrisikos
- Wetter
- Schiff
- Besatzung.....
Exklusivitdt/Wert des Messdaten

Umfassende Kenntnisse tiber das Fahrzeug
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Umfassende Kenntnisse Uber das
Fahrzeug ?

Der typische 1. Kontakt mit einem AUV P
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Besucher:

Betreiber:

Besucher:

Betreiber:

Besucher:

pdrum

Was ist das (zeigt auf das AUV)

Das ist ein ,Autonomous Underwater
Vehicle”

Wie funktioniert das?

Es wird an Deck programmiert, taucht zum
Meeresboden, kartiert den Meeresboden in
80 m Hohe tUuber Grund und kommt nach 10
Stunden Einsatz und 60 km Stecke zurtuck zur
Meeresoberflache.

Ah ....OK ...verstanden!

Ende des Gesprachs!
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Die AUV Realitat ............ (die versteckte Wahrheit):

1. Die Komplexitat von AUVs wird typischerweise komplett
unterschatzt
2. Es dauert sehr lange, bis man die ,,Logik” von AUVs wirklich

verstanden hat

3. Ein Standard-AUV ist eine automatisierte Maschine; im
Betriebsstatus “rein digital®; entweder es ,,geht” oder es
»geht nicht” (kein Zwischenzustand)

4, Es ist oft eine Qual fir den Betreiber
(weit starker als fliir ROVs)

5. Es ist immer die ,langweilige Schwester” des ROVs
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Warum ist das so?

Jeder ist beeindruckt von der offensichtlichen Komplexitat von
ROVs. Scheinwerfer, Greifarme, Schwenk-/Neigekdpfe,

Hydraulikleitungen, eine Vielzahl von Kabeln und Steckern

und das alles wasserdicht.
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Das AUV im Vergleich

Nichts zu sehen,
auller Propeller, Transducer
und Antennen
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Die Losung
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Querschnitt

GPS .
akustisches akustisches
Ortungssystem Kommunikationssystem
Satelliten-Antenne
Inertialsystem CTD
Funkantenne
I - Steuerungscomputer Facherecholot-Computer
m
1] Hindernis-Sonar
4 = "
L+ 1 I%
--— : : —
- —_— e — —
_a_-'-—-‘t 5

Sender Empfanger

Antrieb Batterien Druckhiille \ /

Tiefensensor Facherecholot
Drop-Weight

DVL

4. Juni 2018; Dr. Gerrit Meinecke @ i8¢ Brexnen



MSM15-205162010 |
WGS_1 984_UTM_Zom:a_36N

2

Emee p \Bd

@ Universitat Bremen



Erganzend dazu ,im Einsatz” .....
das Standard Szenario......wenig spektakular

Standardfrage: .... Wann taucht ihr wieder auf?




Das andert sich nur.....

...... wenn es unerwartet sichtbar wird
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MO1

Die Fehlersuche auf dem AUV

...Post-Dive, Offline, Log-Files

B-SEAL /run/user/1000/gvfs/smb-share:server=auv-server.local,share=seal/Cruises/2013_P0462/DivesAndTrials/Dive56/VCC-Log/log_20131109_dive.csv
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Folie 20

MO1 Microsoft Office-Anwender; 08.06.2018



CM/CB Verhaltnis (ROV, stabil)

CB (Auftriebs-Zentrum)

Distanz>1m
- Minimum roll
- Minimum pitch
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CM/CB Verhaltnis (AUV, labil)

Distanz< 5 cm

CB (Auftriebs-Zentrum - Leicht zu rollen
- Leicht zu kippen

CM (Massen-Zentrum)

2.- 14. Juni 2018; Dr. Gerrit Meinecke @J)universitat Bremen



VLC- dive
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Gefahren fur die Fahrzeuge

Fischerleinen

Kollision unter Wasser

Nr. 1 Risiko AUSSETZEN und EINHOLEN
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Launch & Recovery Systeme
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Schiffsdesign (neu nicht zwingend optimal)
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Decks
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Einsatz-Szenarien
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Mobilisation
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230 Volt | Begleitfahrzeug

USBL-Tracking







Begegnhungen




Resumee

Wenn die Rahmenbedingungen stimmen,
dann rechtfertigen die Ergebnisse den

Aufwand!
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Vielen Dank fur ihre Aufmerksambkeit




