Forschungsgerate fur die Tiefsee

AUV POSEIDON

Autonome Unterwasserfahrzeuge [AUV] sind
seit Jahren ein wichtiges Arbeitsgerat zur Er-
forschung der Tiefsee. Fahrzeuge mit einer
torpedo-ahnlichen Form konnen effizient uber
viele Stunden viele Kilometer am Meeres-
boden zurucklegen und grofde Flachen optisch
und akustisch kartieren. Das AUV POSEIDON
soll ein solches AUV werden und die Nachfolge
vom AUV ABYSS ubernehmen.

Das fruhere GEOMAR-Forschungsschift
POSEIDON leistete uber 40 Jahre lang Dienst
und wurde Ende 2019 aufser Dienst gestellt
Unter dem Namen SEAWATCH 4 wird es aktuell
zur Fluchtlingsrettung im Mittelmeer einsetzt.
Das neue autonome Unterwasserfahrzeug soll
den Namen POSEIDON am Leben halten und
so die Forschungstradition weiterfuhren. Der
Startschuss zum Bau von AUV POSEIDON fiel
Ende 2020 und wird uber die Erlose aus dem
Verkauf des Kieler Forschungsschiffes durch
das Land Schleswig-Holstein finanziert.

Der Bau von AUV POSEIDON wird bereits seit
2016 durch das AUV-Team am GEOMAR vaor-
bereitet. Projekte wie AEGIR, CoraMo und

MOSES waren Schritte in diese Richtung, um

Spezifikationen AUV POSEIDON
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Uberprifung einzelner Segmente und Komponenten
des neuen Tauchroboters im AUV-Labor des Technik-
und Logistikzentrums. Foto: AUV Team/GEOMAR

Erfahrung im Umgang mit offener Software
und Hardware-Entwicklung aufzubauen. AUV
POSEIDON wird hinsichtlich Kommunikation
und Unterwasser-Positionierung kompati-
bel zu den ,.kleineren” GEOMAR-AUVs LUISE,
ANTON und ALBERT sein. Dies wird durch die
Implementierung in die Koommunikations-
Infrastruktur BELUGA realisiert, die ebenfalls
am GEOMAR entwickelt worden ist. Wahrend
die Arbeiten im Bereich Software und Elekt-

ronik fast ausschliefslich durch die Ingenieure

Blitzlicht zur Erhohung der
Sichtbarkeit an der Wasseroberflache
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der AUV-Gruppe durchgefuhrt werden, gibt es
iIm Bereich mechanische Konstruktion enge
/usammenarbeit mit dem GEOMAR Technik-

und Logistik Zentrum [TLZ) und verschiedenen
Arbeitsgruppen der Fachhochschule Kiel. Wah-

rend der Spezifikationsphase wurde auch eng
mit der AUV-Gruppe des Alfred-Wegner-Insti-
tuts in Bremerhaven zusammengearbeitet.

Das AUV POSEIDON ist, wie das AUV ABYSS, fur
mittlere und grofsere Forschungsschiffe ausge-
legt. Es kann sowaohl seitlich als auch vom Ach-
terdeck aus ausgesetzt werden, wobel Einsatz
und Transport containerbasiert sein wird. An-
ders als bei vielen Unterwasserfahrzeugen, die
zumeist ein Titan-Chassis haben, wird hier der
Rahmen aus einer Kunststoffhulle [ABS] beste-
nen, in die eine Spantenkonstruktion aus Poly-

oropylen geschraubt wird. Der innere Tell der
Segmente wird modular aufgebaut sein, um un-
terschiedliche Sensoren und Komponenten an-
binden zu konnen. So konnen spater auch Nutz-
last-Segmente auf See ausgetauscht werden.

Mehr: www.geomar.de/tlz/auv-autonome-
unterwasserfahrzeuge/auv-poseidon

Hauptdruckkorper mit Hauptrechner
und Beschleunigungssensor [INS] zur

Navigation und Steuerung des AUVs

Geschwindigkeit [max]: 4 kn | Wassertiefe [max]: 6.000 m
Gewicht: < 1.000 kg | Lange: S m | Durchmesser: 0,6 m

Antennen zur Kommunikation Uber
Wasser via Satellit und WiFi und zur
Ermittlung der GPS-Koordinaten

Antriebseinheit

CTD-Sensor zur Bestimmung Propeller mit vier

Modularer Aufbau der
Segmente a .

von Leitfahigkeit, Temperatur jeweils paarweise an-

und Tiefe zur Berechnung der steuerbaren Finnen
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Schallgeschwindigkeit

Akustische Modems zur

Kommunikation unter Wasser

Notfalldruckkérper mit
Stromversorgung Monitoring-Einheit zur Uber-
Drei wiederauf-
ladbare Lithium-
lonen Batterien

mit 13,5 kWh/25V

wachung des Gesamtsystems
und zur Ubernahme der Fahr-

Facherecholot zeugsteuerung im Notfall

Doppler-Geschwindigkeits-Log
Ermittlung des Abstands und der
Geschwindigkeit uber Grund

zur Erstellung eines
dreidimensionalen
Bilds des Meeres-

Seitensichtsonar zur Erstellung
bodens

eines eindimensionalen Bilds
des Meeresbodens
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