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CView: AUTOMATISCHE INSPEKTION
VON SCHIFFSHULLEN, HAFEN-
ANLAGEN UND STAUDAMMEN

Zur Inspektion und Uberwachung kom-
plexer Unterwasserobjekte wie Schiffs-
hillen oder Hafenanlagen werden

bisher groBtenteils manuell gesteuerte
Unterwasserfahrzeugen (ROVs) oder
Spezialtaucher eingesetzt. Die derzeit

am Markt verfligbaren autonomen
Unterwasserfahrzeuge (AUVs) mit ihren
groBen Abmessungen dienen in der Regel
zur groBflachigen Exploration und Uber-
wachung von Objekten am Meeresboden.
Zudem sind Hafenanlagen und Schiffe
flr die automatisierte Inspektion deutlich
komplexer und bendtigen eine prazise
Abstandsregelung zum Zielobjekt sowie
ein effektives Navigationssystem, welches
das wiederholte Anfahren von markanten
Objekten oder Anomalien erlaubt.

Im Projekt CView soll das Unterwasser-
fahrzeug ,SeaWolf” (ATLAS ELEKTRONIK)
modifiziert werden, um typische Inspekti-
onsaufgaben automatisiert abarbeiten zu
konnen.

Im Teilprojekt ,,CGuide” arbeitet das
Fraunhofer AST an Lésungen zum Entwurf
von Suchverfahren flr eine sichere, objekt-
abdeckende Inspektion mit automatischen
Geometrieerkennungsverfahren sowie an
robusten Regelungsalgorithmen, um eine
automatisierte Fahrzeugssteuerung auch
bei wechselnden Umgebungsbedingungen
zu gewahrleisten. Das dabei entstandene
Flhrungssystem wird anschlieBend mit
dem Testfahrzeug , SeaWolf” unter realen
Bedingungen getestet.



In einem ersten Schritt werden zundchst
Algorithmen zur Fahrzeugfiihrung fur

die Inspektion von Objekten geringer
Komplexitat entwickelt, welche in einer
zweiten Phase auf komplexe Strukturen,
beispielsweise Ruderanlagen oder
Schiffsschrauben, unter Beachtung der
vorhandenen Sensorik erweitert werden.
Zum Test der Algorithmen dient dabei das
Unterwasserfahrzeug ,SeaWolf”, welches
mit identischer Hardware zum spateren
Inspektionssystem , CView"” ausgestattet
wird. Um die zweite Herausforderung - eine
hochgenaue Positions- und Abstands-
regelung - zu ermoglichen, missen die
Daten unterschiedlicher Sensoren (Motor,
Abstandsmessung, Batteriezustand usw.)
als RegelgroBen per Sensordatenfusion
ausgewertet werden. Die zu entwickelnden
Verfahren sollen dabei zunachst prototy-
pisch in der ebenfalls am Fraunhofer AST
entwickelten Visualisierungsumgebung
CViewVR umgesetzt werden.

Die Abstandsmessung erfolgt tber ein
Scanning-Sonar sowie unter Verwendung
der Sensorik des CView-Sensorkopfes. Die
Herausforderung flr das Fraunhofer AST ist
dabei die softwaretechnische Einbindung
in die vorhandene Fihrungssoftware.

Ziel ist es, autonome Wendemanover zu
ermoglichen, welche bei Schiffshillen eine
automatisierte Bug- und Heckerkennung
bedingen. Erste Testfahrten sind fur
Sommer 2011 geplant.
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2 Mit CViewVR werden die Rege-
lungsalgorithmen zur Abstands-
auswertung zunachst , virtuell”

getestet



