LAUV?

Ein miniaturisiertes autonomes Unterwasserfahrzeug

Zum Fahrzeug

Das HAUV? gehért zu der Gruppe der autonomen Unterwasser-
fahrzeuge. Diese zeichnen sich dadurch aus, dass sie ohne eine
physische Verbindung durch Kabel oder auch Funkkontakt mit
einem Operator Aufgaben durchfiihren und nach Vollendung ihrer
Mission zum Ausgangspunkt zuriickkehren kdnnen. Fahrzeuge
dieses Typs werden in der Forschung und Industrie eingesetzt
und haben eine Lange von 2 — 7 m. Das vom DFKI in Bremen
komplett selbst entwickelte und gefertigte pAUV?2 zahlt zu den
kleinsten AUVs (Autonomous Underwater Vehicle) der Welt.

Das pAUVZ2 im GrofRenvergleich mit einer 1 Euro Miinze

Einsatzmoglichkeiten

Auf Grund der geringen GroRe wird das Fahrzeug derzeit in Test-
anlagen zur Evaluation von Techniken und Verfahren genutzt, die
auch auf groBen AUVs angewandt werden kdnnen. Beispiele
daflr sind komplexe Regelungsansatze zur Lage und Positions-
regelung im Zusammenspiel mit Lernverfahren der kinstlichen
Intelligenz, aber auch die Evaluation von Selbstlokalisierungs-
methoden durch die Kombination von Daten der pIMU und den
Kameras sowie verschiedene Ansatze fur energieeffiziente Fort-
bewegung und Unterwasserlademechanismen.

Technische Daten

Abmessungen: 27 x 7 x 7 cm, Gewicht: 1,2 kg, Maximale Tauch-
tiefe: 10 m, Héchstgeschwindigkeit: 1,5 m/s, maximale Einsatzzeit
bei mittlerer Geschwindigkeit: 1 Stunde, Antriebseinheiten um
180 drehbar, Bewegungen in vier Freiheitsgraden mdoglich, Auf-
triebskompensation durch Mikropumpe, Navigation durch Eigen-
< A ) bau pIMU (Accelerometer, Gyroskope, Magnetometer) sowie
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Kamerasystem bestehend aus einer Kamera zum Bug und einer

nach unten gerichteten Kamera (750 x 480 Pixel bei 60 Bildern

N ! pro Sekunde), Signalverarbeitung und Regelung mittels Blackfin

e S ;i':;f;‘f’;?:jf;’”cy DSP und Virtex 4 LX FPGA, Kommunikation mit dem Fahrzeug
Uber optisches IrDA mit 19200 bps.
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Konstruktionszeichnung pAUV?

Kontakt:
DFKI Bremen & Universitat Bremen
Robotics Innovation Center

Direktor:  Prof. Dr. Frank Kirchner
E-Mail: robotik@dfki.de
Internet:  www.dfki.de/robotik
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