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FERNGESTEUERTES
UNTERWASSERFAHRZEUG:

»C-WATCH«

»C-Watch« ist ein agiles ferngesteuertes
Unterwasserfahrzeug (ROV), das im Gegen-
satz zu herkdmmlichen ROV’s

mit einem internen Energiespeicher
ausgestattet ist. Dadurch wird keine
externe Stromversorgung mittels Kabel
bendtigt, das Fahrzeug kommuniziert Gber
ein kompaktes Glasfaserkabel mit seiner
Steuerungsstation.

Das flexible Design des Fahrzeugs und die
unterschiedlichen Schnittstellen-Optionen
ermoglichen es eine Vielzahl an Aufgaben
zu bewaltigen. Es stehen mehrere Sensoren
fur Unterwassernavigation und Umwelter-
fassung zur Verfligung.

Die Besonderheit von »C-Watch« ist, dass
das Fahrzeug in ein autonomes Unterwas-
serfahrzeug (AUV) umgewandelt werden
kann, welches ohne Kabelverbindungen zur
Kontrollstation auskommt — vorausgesetzt
die erforderlichen Navigationssensoren sind
installiert.

Das Fahrzeug ist mit finf oder sechs
Antriebseinheiten zur Bewegungs- und
Lagesteuerung erhaltlich. Diese Einheiten
verwenden den CAN-Bus, um mit der Steu-
erungseinheit in der zentralen Druckhdille
zu kommunizieren. Die Steuereinheit ist
weiterhin fur die Interaktion mit den Sen-
soren und dem Batteriemanagementsystem
zustandig. Die gesammelten Daten werden
dem Anwender auf einem Steuerungs-PC
dargestellt.

Die optische Kamera mit Hochleistungs-
LEDs wird standardmaBig zur Navigation
und Inspektion eingesetzt. Ein optional er-
haltliches Sonar unterstltzt den Anwender
bei der Hindernisvermeidung.

Der Energiespeicher kann leicht ausge-
tauscht werden. Um die Einsatzdauer zu
verlangern, konnen zusatzliche Batteriemo-
dule erworben werden.



Das Fahrzeug kann einfach an spezifische
Uberwachungs- oder Manipulationsaufga-
ben angepasst werden. »C-Watch« ist aus-
gestattet mit offenen Sensorschnittstellen,
um verschiedene Aktor- und Sensor-Module
in das System zu integrieren. Der Kunde
hat die Mdglichkeit, aus einer Palette an
bereits erprobten Sensoren zu wahlen oder
alternativ eigene Sensoren am Fahrzeug zu
installieren. Die Sensor-Informationen sind
in die Bediensoftware eingebunden und
kénnen flr die Fahrzeugsteuerung genutzt
werden. Neue Protokollspezifikationen kon-
nen durch den Nutzer mit Script-Dateien
integriert werden.

StandardmaBig werden die folgenden
Schnittstellen unterstiitzt:

RS-232

RS-485 (Multi-Sensor Untersttitzung)
CAN (Multi-Sensor Unterstutzung)
usB

FUr andere Schnittstellen kontaktieren Sie
bitte das Fraunhofer AST.

Optional kdnnen folgende Sensoren
integriert werden:

| DVL (Doppler Velocity Log,
Geschwindigkeitsmessung)

| Altimeter (Abstand zum Grund)

| Vorwarts gerichtetes Sonar
(Hindernisvermeidung und
Objektidentifikation)

| zusitzliche Kamera mit Beleuchtung

Energiespeicher: 800 Wh (7 LiPo Zellen)
Gewicht: 45 kg

Abmessung: 850x550x450mm (LxBxH)
Tauchtiefe: bis zu 100 Meter
Einsatzdauer: bis zu 4 Stunden
Glasfaserkabel: 500 — 1200 Meter

Drucksensor (Tiefen- und
Temperaturmessung)

AHRS-Sensor (Fahrzeuglage und -kurs)

GPS-Sensor (Fahrzeugposition im
aufgetauchten Zustand)

Front-Kamera mit Hochleistungs-LEDs

2 Benutzeroberfldche zur
Fahrzeugsteuerung
3 Aufbau des C-Watch Fahrzeugs

(mit optionaler Ausstattung)



