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Herausforderungen
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REMOTELY OPERATED VEHICLES (ROV)

Preis: <10.000 €

Tiefe: <100 m

Payload: <20 kg

Einsatz: Hobby, 

Forschung

Preis: <500.000 €

Tiefe: <3.000 m

Payload: <50 kg

Einsatz: Inspektion, 

Vermessung

Preis: >500.000 €

Tiefe: <3.000 m

Payload: >300 kg

Einsatz: Konstruktion,

Reparaturen,

Vermessung

Mini ROV
Observation

Class ROV
Work Class ROV
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MEHRKAMERASYSTEM
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Dreikamerasystem (V2)

• Kabellos

• Neigbare Kamerahalterungen

• Kommunikation 

Zusätzliche Sensoren

• Short Baseline Positionierung

• IMU (2x)

• Leitfähigkeit/Salinität

• Temperatur

• Druck

nWasser

Entwicklung
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• Kooperation mit dem Bundesamt für Seeschifffahrt und Hydrographie

• Integration des Kamerasystems auf BSH-eigenem ROV

• Datenaufnahme in trübem Ostsee-Wasser

• Fusion der photogrammetrischen Punktwolke mit Multibeam 

Echolotdaten

• Genauigkeit 10-20cm

ANWENDUNG

AUFNAHME EINES KUTTERS IN DER NEUSTÄDTER BUCHT
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ANWENDUNG

KÜNSTLICHE RIFFE IM INDISCHEN OZEAN

• Kooperation Curtin University, Australien

• 3D-Vermessung und Monitoring künstlicher 

Riffe

• relativ klares Wasser

• automatische Berechnung einer 3D-

Punktwolke

• Genauigkeit 1-2cm

© RecFishWest



10

ANWENDUNG

UNTERWASSER-SCHWEIßNAHTPRÜFUNG

• Ziel: automatische, hochgenaue und objektive 

optische Sichtprüfung von Schweißnähten

• Auflösung und Genauigkeit < 1/10 mm

• kurze Sichtweiten

• automatische Berechnung einer 3D-

Punktwolke

• automatische Ableitung von Prüfmerkmalen

© GSI SLV
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