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Bis heute sind die Ozeane in der Tiefe wenig erforscht. Als Hauptgrund ist der hohe Umge-
bungsdruck zu nennen, der in 6.000 m etwa 600 bar beträgt, so dass ein Unterwasserfahrzeug 
härteren Anforderungen als ein Raumschiff unterliegt. Der Vortrag wird dies anhand der 
Entwicklung eines autonomen Unterwasserroboters für die Tiefsee verdeutlichen und Lö-
sungsansätze des Fachgebiets Mikrotechnik präsentieren. 
Durch den Klimawandel spielt die Erforschung 
der Ozeane sowie die Kontrolle und Kartograp-
hierung von Meeresströmungen eine bedeutende 
Rolle. Unterwasserfahrzeuge werden weiterhin 
zur Untersuchung vulkanischer und tektonischer 
Aktivitäten, zur Erforschung hydrothermischer 
Phänomene in Tiefen bis zu 11.000 m, zur Er-
kundung des Meeresbodens für die Öl- und Gas-
industrie, bei der Objektsuche, z.B. von Tief-
seekabeln sowie für Reparaturarbeiten einge-
setzt. Es kommen hauptsächlich zwei Typen von 
Unterwasserfahrzeugen zum Einsatz: 
ROVs (Remotely Operated Vehicles) werden von einem Mutterschiff durch lange Kabel mit 
Energie versorgt und über ein Glasfaserkabel gesteuert. Ihr Einsatz ist infolge ihres Aufbaus 
sowie dem erforderlichen Mutterschiff kostenintensiv. Die Versorgungskabel verhindern das 
Vordringen in tiefere Meeresbereiche, da die Kabel sehr dick und schwer sind. Außerdem 
treten durch die Länge der Kabel große elektrische Verluste auf. 

AUVs (Autonomous Underwater Vehicles) sind Roboter-
systeme, die über mindestens ein Antriebssystem verfü-
gen, in drei Raumrichtungen manövrieren und eine inte-
grierte Energieversorgung aufweisen. Mit Hilfe von Sen-
soren erfüllen AUVs eigenständig vorprogrammierte Mis-
sionen. Die elektronischen und mechanischen Kompo-
nenten sind meist in einer Druckhülle integriert. 
Mit zunehmender Tauchtiefe werden die Druckkörper 
dickwandiger, schwerer und damit teurer. Druckneutrale 

Unterwassersysteme bieten dagegen eine leichtere und kostengünstigere Alternative. Dies 
bedeutet allerdings, dass alle Komponenten eines druckneutralen AUVs dem Umgebungs-
druck ausgesetzt sind, so dass diese Bau-
teile neu zu gestalten sind.  
Der Vortrag stellt das Test-AUV „Fisch“ 
vor, das dazu dient, verschiedene druck-
neutrale Komponenten für den Tiefsee-
einsatz zu entwickeln und sie im „Fisch“ 
zu testen. 
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