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6. Vorschläge für Vertiefungauntersuchungen 

1. Dynamik des Tauchkörpers und Kinematik der Bewegung 

a) Aufstellung eines Rechenprograams 

b) Durchführung einer Berechnung auf dem Hechner 

Die Durchrechnung ist erforderlich, ua diffizile Be­

wegungsvorgänge des Tauchkörpera und des Gesamtsystems 

kennenzulernen. 

2. Bau eines Modells zur Simulierung der Schwimm- und Tauch­

charakteristik. Ermittlung von Widerstandsbeiwerten, Regel­

zeitkonstanten, Eigenfrequenzen 

Am Modell lassen sich die ~arameter einer Rechnung besser 

bestimmen als wenn man nur auf theoretische Annahmen ange­

wiesen ist. Zudem vermitteltdas Modell einen Einblick in 

die praktische Auslegung für spätere Großversuche. 

3. Theoretische Untersuchungen für Komponenten, die in großen 

Wassertiefen einzusetzen sind, z.B. Elektroaotoren, Ver­

dichter, Steuerventile, Betätigungselemente, Winden. 

Zur Zeit sind nur Komponenten auf dem Markt, die fUr ao:Mllalea 

.Seebetrieb gedacht sind. Für die Entwicklung von Koapon:e~t.@Jl 

im Tiefseebetrieb bestand in Deutschland noch kein Abaats­

markt. Durch die intensive Erforschung des Meeres wird sich 

hier jedoch in kurzer Zeit jenseits der Tauchboje eine 

kommerzielle Anwendung bieten (Erdöltechnik, Lagerstätten­

forschung, Mineralgewinnung) 

4. Studie über.Meerwasseranalyse durch Neutronenaktivierun1 

und Durchführung eines repräsentativen Versuchs •. 

Diese zukunftsweisende Meßiaethode Jedarf noch ~niger Er­

forschung. Sie gestattet die Messung der Meereszusammen­

setzung mit Hilfe aktiver Neutronen. Der Gewinn gegenüber 

konventionellen Mitteln ist beträchtlich. 
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5. Einsatz von Satelliten zur Datenübertragung 

Abfragung von Meßbojen mittels Satelliten, wartungsfreie 

Datenübermittlung gestattet Ausdehnung des nationalen 

Netzes an internationale Systeme. 
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Typ 2: Tiefwasserversion 

Abb. 4.2.1.-2 repräsentiert die Tiefwasserversion. Sie ist 

aus der Flachwasserversion hervo::'."gegar1gen durch Wegfall der 

Stabilisierungskö:::·per und Einfügen eines Ergänzungsteils. Der 

TauchkHrper ist insgesamt wesentlich schlanker. Auf diese 

Weise liegt der Schwerpunkt genüge$ weit unter dem Au.ftriebs­

zentrum, so daß der KHrper immer stabil vertikal steht. Das 

erlaubt auch9 den Mast zu verlängern~ um höherm Wellen in 

tiefen Seegebieten auszuweichen. 

Die Version besteht aus den Sektionen: 

- Mast II 

- Auftrieb II 

- Ergänzungsteil 

- Batterie- und Elektronik 

- Antrieb 

Einsatzgebiet: 200 m bis 1.200 m Wassertiefe 

Gesamtgewicht: 2.700 kg. 

Mastsektion 

i)e:r. f.'1ast is·::: eine Leichtkonstruktion aus seewasserbeständigem 

Aluminium. Er befindet sich im aufgetauchten Zustand der Boje 

über Wasser„ Strenggenommen gilt dies nur für ruhige See. 

Der !formal.fall wird sein~ daß der ~'1m mehr oder weniger hoch 

· von Wellen umspült wird, weil die Tauchboje nur teilweise an 

die Bewegung der Wellen gekoppelt ist. Im ungünstigsten. Fall 

müßte der Mast so lang sein wie die gr6ßten zu erwartenden 

Wellen hoch sind.a Das ftihrt indes zu 1mvertretbaren Dimens:i.--

onen, denn je länger der Mast: ist~ desto größer ist das Moment 

unter dem Einfluß von WindkrHften und Schwallwasser9 das den 

Tauchk6rper zu kentern versucht. Dieser Fall tritt nur bei 

starkem Sturm auf~ dann bleibt die Tauchboje at•er unt:er Was-

ser. 
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