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Eine Anordnung zur optischen Uberwachung von
Gewassern  insbesondere  unter Wasser im
Bodenbereich weist eine verankerte Boje (1) auf,
deren Bojenleine (2) ein wasserdichtes Gehause (4)
trégt. In diesem Gehéause (4) befinden sich nach allen
Richtungen orientierte Kameras (6, 6') zusammen mit
einem Kompass (8), der jeder Kamera (6, 6') einem
Kompasswinkel zuordnet. Es sind
Panoramaaufnahmen und richtungsorientierte
Einzelaufnahmen Uber einen Transponder (9) an der
Boje (1) abrufbar. Auch auf der Boje (1) kann ein
solches wasserdichtes Gehause (14) mit Kameras
(16) und Kompass (18) vorgesehen sein. Um
Aufnahmen in der Horizontalebene zu erzielen, ist in
der Boje (1) oder in den Gehausen (4, 14) jeweils ein
Sensor (20, 21) wie z.B. ein raumliches Pendel
vorgesehen, dass die Vertikallage bzw. fur die
Kameras (6, 6', 16) die Horizontallage signalisiert.
Dieses Signal gibt in der Elektronik (7, 17) die
Aufnahme frei. Mit dem wasserdichten Gehause (4)
ist eine Auslésetaste (11) verbunden, die ein
Panorama- oder Einzelbild zeitverzdgert auslést. Alle
Bilder oder Ausldésebefehle werden Uber einen
Transponder (9) an der Boje (1) Ubertragen.
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ZUSAMMENFASSUNG

Eine Anordnung zur optischen Uberwachung von Gewdssern insbe-
sondere unter Wasser im Bodenbereich weist eine verankerte
Boje (1) auf, deren Bojenleine (2) ein wasserdichtes Gehdause
(4) tragt. In diesem Gehéduse (4) befinden sich nach allen
Richtungen orientierte Kameras (6, 6') zusammen mit einem
Kompass (8), der jeder Kamera (6, 6') einem Kompasswinkel zu-
ordnet. Es sind Panoramaaufnahmen und richtungsorientierte
Einzelaufnahmen iUber einen Transponder (9) an der Boje (1)
abrufbar. Auch auf der Boje (1) kann ein solches wasserdich-
tes Gehduse (14) mit Kameras (16) und Kompass (18) vorgesehen
sein. Um Aufnahmen in der Horizontalebene zu erzielen, ist in
der Boje (1) oder in den Gehausen (4, 14) jeweils ein Sensor
(20, 21) wie z.B. ein radumliches Pendel vorgesehen, dass die
Vertikallage bzw. fiir die Kameras (6, 6', 16) die Horizontal-
lage signalisiert. Dieses Signal gibt in der Elektronik (7,
17) die Aufnahme frei. Mit dem wasserdichten Gehaduse (4) ist
eine AuslOsetaste (11) verbunden, die ein Panorama- oder Ein-
zelbild zeitverzodgert ausldst. Alle Bilder oder Ausldsebe-
fehle werden {iber einen Transponder (9) an der Boje (1) liber-
tragen.

(Fig. 1)
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Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur optischen Uberwachung
von Gewdssern, insbesondere unter Wasser im Bodenbereich, mit
einer Grundverankerung flir mindestens eine Unterwasserkamera und
mit einer Datenleitung zu einer Boje, die iiber eine Photovol-
taikeinrichtung mit Akku sowie Uber einen Sender bzw. Transpon-

der verfiugt.

Es war immer schon der Wunsch des Menschen, fremde Welten zu er-
kunden. Dazu gehort auch die Unterwasser-Welt. Es wurden Unter-
wasser-Kameras fiir Taucher entwickelt, um interessante Formatio-

nen sowie Ereignisse festzuhalten.

Aus der DE 312 211 B ist eine Vorrichtung fiir ein Unterseeboot
bekannt, die die Aufgabe eines Sehrohres oder Schnorchels iber-
nimmt, nadmlich eine Boje, die vom Unterseeboot ausgehend an die
Wasseroberfldche aufsteigt, um tUber Wasser Fotos von der Umge-
bung aufzunehmen. Dies konnen auch Fernsehbilder sein. Voraus-
setzung ist allerdings, dass das Unterseeboot im Stillstand ver-
harrt. Zudem ist die Wasseroberfliche stets unruhig, sodass

diese Alternative zum Sehrohr wenig brauchbar ist.

Die DE 101 15 194 Al betrifft eine von einem Unterseeboot abge-
setzte Boje zur Standortsbestimmung auf der Basis einer Satelli-

tennavigation.

Ferner ist aus der EP 1 550 086 Bl eine Anordnung eines Bojen-
feldes mit Bojenkameras bekannt, die Bilder an eine Zentrale
Ubermittelt. Dort kdnnen Veranderungen festgestellt und entspre-
chende Liegegebilhren verrechnet werden.

Die Erfindung betrifft in erster Linie Taucher, die von einer
Tauchbasis ausgehend, bestimmte Meereszonen anfahren, um dort
Tauchgange, z.B. zur Besichtigung eines Wracks, zu absolvieren.
Nun andern sich Tauchbedingungen wetterabhangig bzw. stromungs-
abhangig und durch Plankton, sodass es vorteilhaft ist, einen
Blick vom Meeresgrund aus in die Umgebung zu werfen, bevor ein
Boot mit den Tauchern dorthin startet. Es soll liber ein Panora-
mabild hinaus auch méglich sein, gezielte Aufnahmen in eine be-

stimmte Richtung, etwa zu einem bereits erwdhnten Wrack zu ma-
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chen und die Tauchbedingungen zu erfassen. Dies wird mit einer
Anordnung der eingangs beschriebenen Art dadurch erreicht, dass
in einem wasserdichten Gehause nachst der Grundverankerung bzw.
an der Boje mehrere, beispielsweise acht Kameras bzw. Objektive
in einer Ebene und im Winkel von 45° zueinander fur Einzel- und
Panoramaaufnahmen langs einer Kreiszylinderfldche zusammen mit
einem elektronischen Kompass angeordnet sind und dass flur jede
Kamera jeweils ein Kompasswinkel durch eine Elektronik abrufbar
bzw. bei Vorgabe eines Kompasswinkels die entsprechend ausge-
richtete Kamera ansteuerbar ist. Es wird also nicht nur ein
Panoramabild drahtlos nach oben zur Boje und weiter - gegebenen-
falls auf Abfrage - an eine Zentrale {bermittelt, sondern dazu
auch die Koordinatenrichtungen entsprechend dem fiir jede Kamera
im Augenblick relevanten Kompasswinkel. Es ist unvermeidlich,
dass sich das an der Bojenleine festgemachte, wasserdichte Ge-
hduse mit den Kameras um die Achse der Bojenleine dreht und es
ist daher bei dieser Anordnung auch moéglich, dass der Kompass
die Bilder kennzeichnet bzw. markiert und die augenblicklichen
Bilder der z.B. acht Kameras jeweils den festen Winkelgraden zu-
ordnet. Dadurch ergibt sich fiir den Betrachter ein weitgehend
ruhiges stets gleich ausgerichtetes Panoramabild, das sich nicht
hin- und her dreht. Wenn gewlinscht, kann an Stelle eines Panora-
mabildes der Blick in eine ganz bestimmte Richtung geworfen wer-
den. Es werden dann nur die Bilder jener Kamera abgerufen, die
in diese Richtung fokussiert ist. In diesem Sinne ist auch vor-
gesehen, dass das wasserdichte Geh&duse iber einen elektronischen
oder mechanisch betdtigbaren Selbstausldser mit Taste verfigt,
der nach einer Zeitverzdgerung eine Aufnahme durch eine Kamera
oder durch sadmtliche Kameras auslost. Damit kann ein Taucher
einen beispielsweise an einer kurzen Leine von dem Gehduse auf-
schwimmenden Ball ergreifen und eine markierte Kamera oder eine
Panoramaaufnahme mit Zeitverzdgerung ausldsen, die es dem Tau-
cher erméglicht, selbst ins Bild zu kommen. Auch diese Selbst-
ausloseraufnahme wird iber die Datenleitung an die Elektronik in
der Boje vermittelt und von dort an die Tauchbasis bzw. Zentral-
station tUbermittelt. Nach Beendigung des Tauchganges kdnnen die
Taucher ihre Fotos in der Tauchbasis abholen. Das Gehause bleibt
zusammen mit der gesamten Anordnung lange Zeit unter Wasser -

zumeist mehrere Monate. Um eine Tribung der Optik zu verhindern
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ist es zweckmalig, wenn die Objektive der Kameras hinter Glas-
scheiben von Bullaugen angeordnet sind, an deren Aulenseite je
eine Wischlippe durch Magnetkrdfte mit einer elektromotorisch
entlang der Innenseite der Glasscheibe reversierend angetriebe-
nen Magnetanordnung, dieser in der Bewegung folgend, verbunden
ist. Man vermeidet auf diese Weise Durchbriiche im wasserdichten
Gehduse, wie sie bei konventionellen Scheibenwischern erforder-
lich waren. In einer weiteren Ausbaustufe der Anordnung sind
eine oder mehrere wasserdichte Kameras bzw. Objektive im Kreis
zusammen mit einem Kompass zur Zuordnung jeweils eines Kompass-
winkels oder zum Abrufen von Kameras nach dem Kompasswinkel an
der Boje oberhalb des Wasserspiegels vorgesehen. Es kann daher
ein zweites wasserdichtes Gehduse auf der Boje montiert sein und
zeltversetzt oder auf Abruf Aufnahmen, insbesondere Panoramaauf-
nahmen - auch richtungsorientiert - senden. Es sei erwahnt, dass
fiir die hier im Vordergrund stehende Verwendung fir Tauchgange
im Umkreis einer Tauchbasis auch Daten wie Wassertemperatur an
der Oberfldache und in der Tiefe sowie Stréomungsgeschwindigkeiten
mit Messgeraten bzw. Gebern erfasst und lbertragen werden. Die
Ubertragungen erfolgen entweder unmittelbar nach Selbstaus-
loseraufnahmen oder in vorbestimmten Intervallen (z.B. im Ab-
stand von 10 Minuten) respektive auf Abruf durch die Tauchbasis.
Mit den Kameras ober Wasser kann festgestellt werden, ob andere
Boote im Tauchbereich unterwegs sind oder heranfahren und es
kénnen Warnungen per Funk abgesetzt werden, die vom Transponder
der Boje empfangen und idber die Elektronik der Boje zur Unter-
wasser-Kommunikation vermittelt werden. Fir Warnzwecke etwa be-
ziiglich des Auftauchens kann das wasserdichte Gehduse ndchst dem
Grundgewicht iber ein Signalladmpchen verfiigen, welches bei Ge-
fahr Blinksignale abgibt oder ein Funksignal im Schallwellenbe-
reich (knapp auBerhalb des normalen HOrspektrums) aussendet.
Besonders zweckmdBig ist es, wenn die Elektronik zur Steuerung
der Kameras im Gehduse vorgesehen und mit einem Bewegungssensor
entsprechend einem raumlichen Pendel verbunden ist, wobei der
Bewegungssensor ein Signal bei Durchlaufen oder Einnehmen der
Pendel-Vertikallage als Ausldsesignal flir die Kameras abgibt
oder ein anliegendes Auslésesignal freigibt. Dadurch werden Bil-
der nur dann ausgeldst, wenn sich die Boje in einer senkrechten

Lage befindet. Bei Wellengang wird die Ausldsung der Kameras so
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lange verzdgert, bis die horizontale Lage der Kameras gewahr-
leistet ist. Dies kann auch flir das Gehduse unter Wasser von
Vorteil sein, wenn die Boje oder eine Stromung das Gehduse unter
Wasser in eine Pendelbewegung versetzt. Auch hier erfolgt die
Kamera-Ausldsung nur bei (anndhernder) Horizontallage aller
Kameras. Dieses System kann abgeschaltet werden, wenn bei

Schwankungen Bilder nach oben und unten erwiinscht sind.

Ein Ausfiihrungsbeispiel ist in den Zeichnungen schematisch dar-
gestellt.

Fig. 1 zeigt eine Ansicht einer Anordnung gemdl der Erfindung
und
Fig. 2 einen Querschnitt entlang der Linie II-II in Fig. 1.

GemdR Fig. 1 ist eine Boje 1 mittels einer Bojenleine 2 an einer
Grundverankerung 3, wie z.B. einem Grundgewicht, ortsfest befes-
tigt. Die Bojenleine 2 ist iber ein Stiick ihrer Lange als Daten-
kabel zur elektronischen Dateniibertragung von einem wasserdich-
ten Gehduse 4 mit Einbauten nadchst der Grundverankerung 3 und
der Boje 1 ausgebildet. Das wasserdichte Gehduse 4 ist bei-
spielsweise kreiszylinderfdrmig oder als polygonales Prisma
gestaltet und verfliigt an seiner Mantelflidche iber Bullaugen 5
hinter welchen sich die Objektive von Kameras 6 befinden. Diese
Kameras 6 stehen mit einer Elektronik 7 im wasserdichten Gehdause
4 in Verbindung, die einen elektronischen Kompass 8 enthalt. Da
sich das im Abstand zur Grundverankerung 3 schwebende wasser-
dichte Gehduse 4 unter Strdomungseinfluss und infolge anderer
Komponenten um eine Ruhestellung verdrehen kann, ordnet der Kom-
pass 8 jeder Kamera 6 stets einen aktuellen Kompasswinkel zu. Im
dargestellten Idealfall (Fig. 2) mit acht Kameras waren das die
Winkelgrade 0°(N), 45°, 90°(0), 135°, 180°(S), 225°, 270° W),
315° und 0°=360°(N). Verdreht sich das wasserdichte Gehause 4,
z.B. um 45° im Uhrzeigersinn, dann nimmt die Kamera 6' die Posi-
tion 0° ein. Wenn die Bilder zusammen mit den Drehlagerpositio-
nen der Kameras 6 in der Elektronik 7 gespeichert werden, dann
kénnen sie kompassgerecht als 360°-Panoramabild, also drehlage-
unabhdngig Ubertragen und gesendet werden. Dazu weist die Boje 1
einen Uberbau mit einen Transponder 9 auf, der das von der Elek-
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tronik 7 winkelcodierte Panoramabild an eine Zentrale (hier eine
Tauchbasis) sendet. Gleichgiltig, in welcher Drehlage sich das
wasserdichte Gehduse 4 befindet, das Panoramabild macht die Dre-
hung nicht mit. Die Elektronik 7 mit ihrem Kompass 8 sorgt fir
die drehlagerichtige Stabilisierung des Panoramas.

Uber einen Funkbefehl an den Transponder 9 kann auch eine Blick-
richtung individuell aufgerufen werden. Soll diese beispiels-
weise 90° sein, dann wird Uber die Elektronik 7 jene Kamera 6

eingeschaltet, die sich in der 90° Kompassposition befindet.

In Fig. 1 ist ferner noch eine auf einem Auftriebskdrper 10 an-
geordnete Taste 11 vorgesehen, die iUber eine dichte Leitung mit
der Elektronik 7 im Gehduse 4 verbunden ist. Wird die Taste 11
von einem Taucher betatigt, dann erfolgt eine Panoramaaufnahme
mit Zeitverzdgerung, die dem Taucher die Moglichkeit einraumt,
eine Fotoposition einzunehmen. Natiirlich kann auch ein Bullauge
5 speziell gekennzeichnet sein und das Foto mit Selbstausléser-
funktion von der dahinter befindlichen Kamera 6 aufgenommen wer-
den. Das Bild geht Uber den Transponder 9 an die Zentrale und
wird fiir den Taucher ausgedruckt. An dem Gehduse 4 befinden sich
Sensoren 12 zur Temperatur- und Stromungserfassung, deren Daten
ebenfalls zum Transponder 9 und von dort zur Zentrale iUbertragen

werden.

Die Boje 1 verfigt in ihrem Aufbau bei dem in Fig. 1 dargestell-
ten Ausfihrungsbeispiel ebenfalls iber ein wasserdichtes Gehduse
14 mit Bullaugen 15 und Kameras 16. Eine den Kameras 16 zugeord-
nete Elektronik 17 schlieBt einen Kompass 18 ein und ordnet die
Kameras 16 den Kompasswinkeln (Himmelsrichtungen) zu, wie be-
reits flr die Unterwasserausfihrung beschrieben. Mit diesen auch
selektiv ansteuerbaren Kameras 16 konnen beispielsweise heran-
fahrende oder ankernde Schiffe in der Zentrale (Tauchbasis) de-
tektiert werden. Die Energieversorgung der gesamten Einrichtung
unter und ober Wasser erfolgt iUber eine Photovoltaikanlage, wo-
bei in Fig. 1 lediglich die Solarzellen 19 dargestellt sind.

Bei einem konkreten Ausfilhrungsbeispiel wurden Panoramabilder

unter und ober Wasser jeweils im Abstand von 15 Minuten automa-
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tisch abgerufen und zwischendurch Einzelaufnahmen tiber den Aus-
l6ser 11 gemacht sowie auf einzelne Blickrichtungen zugegriffen.
Die Boje 1 ist hier als KugelkOrper dargestellt. Es kdénnen auch
kreiszylindrische Tonnen oder Kegelformen zum Einsatz kommen,

die flir die Aufbauten eine plane Oberfliche aufweisen.

Die Bullaugen 5 verfiigen lber eine Reinigungseinrichtung in der
Art von Scheibenwischern, jedoch ohne Gehdusedurchbriiche fiir den
mechanischen Antrieb. Es werden Wischlippen mit Magnet- oder Me-
talleinlagen durch Magnetkrafte von innen liegenden Scheibenwi-

schern (zur Entfernung von Kondenswasser etc.) mitgezogen.

Fig. 1 zeigt symbolisch im Inneren der Boje 1 bzw. im Gehaduse 4
einen Bewegungssensor 20 bzw. 21 hier jeweils in Form eines
raumlichen Pendels. Immer wenn das Pendel die Vertikalstellung
einnimmt oder durchlauft, wird (hier durch optische Abtastung)
ein Signal an die Elektronik 7, 17 vermittelt und eine allen-
falls gewlinschte Aufnahme freigegeben bzw. ein Aufnahmebefehl in
der Elektronik 7, 17 so lange zuriickgehalten, bis das Signal vom
Bewegungssensor 20, 21 anliegt. Nur dann liegen die Kameraobjek-
tive in einer waagrechten Ebene und ergeben ein horizontales
Panoramabild. Das Pendel bewegt sich beispielsweise liber einer
Kugelkalotte mit einer Offnung im Zentrum. Ein lichtempfind-
licher Sensor detektiert den Augenblick, in welchem das Pendel
(das Pendelgewicht) die Offnung abdeckt und dieser Sensor gibt
den Auslosebefehl. Dieses System setzt eine Lichtquelle ilber dem
Pendel voraus. Wenn das Pendelgewicht ein Magnet ist und der
Sensor {ber einen Reedkontakt verfiigt, ist keine Lichtquelle
noétig. Bei SchlieBen des Reedkontaktes erfolgen die Aufnahmen.

Erwahnt sei noch, dass unter Wasser mehrere Kameraeinheiten
(oder auch Einzelkameras) als Satelliten mit Auftriebskdrpern
wie luftgefiillten Gehdusen an Grundgewichten verankert vorge-
sehen sein kdnnen. Diese Kameraeinheiten sind mit Kabeln, die
auf dem Grund liegen, mit der Bojenleine 2 und der Boje 1 sowie
dem Transponder 9 verbunden. Die Bilder sind adresscodiert ab-

rufbar bzw. die Satellitenkameras adresscodiert ansprechbar.

Wien, den 10. Juli 2015
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Patentanspriche
1. Anordnung zur optischen Uberwachung von Gewidssern, ins-

besondere unter Wasser im Bodenbereich, mit einer Grundver-
ankerung fiir mindestens eine Unterwasserkamera und mit ei-
ner Datenleitung zu einer Boje, die iiber eine Photovol-
taikanlage mit Akku sowie Uiber einen Sender bzw. einen
Transponder verfigt, dadurch gekennzeichnet, dass in einem
wasserdichten Gehduse (4, 14) nachst der Grundverankerung
(3) bzw. an der Boje (1) mehrere, beigspielsweise acht Kame-
ras (6, 6', 16) bzw. Objektive in einer Ebene und im Winkel
von 45° zueinander fur Einzel- und Panoramaaufnahmen l&ngs
einer Kreiszylinderfldche zusammen mit einem elektronischen
Kompass (8, 18) angeordnet sind und dass fiir jede Kamera
(6, 6', 16) jeweils ein Kompasswinkel durch eine Elektronik
(7, 17) abrufbar bzw. bei Vorgabe eines Kompasswinkels die
entsprechend ausgerichtete Kamera (6, 6' 16) ansteuerbar
ist.

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das
wasserdichte Gehduse (4) Uber einen elektronischen oder me-
chanisch betatigbaren Selbstausldser mit Taste (11) ver-
figt, der nach einer Zeitverzdgerung eine Aufnahme durch
eine Kamera (6, 6') oder durch samtliche Kameras (6, 6')
auslost.

3. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Objektive der Kameras (6, ©6', 16) hinter Glasscheiben von
Bullaugen (5) angeordnet sind, an deren Aullenseite je eine
Wischlippe durch Magnetkrdfte mit einer elektromotorisch
entlang der Innenseite der Glasscheibe reversierend ange-
triebenen Magnetanordnung, dieser in der Bewegung folgend,

verbunden 1ist.
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Wien,

Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine oder mehrere wasserdichte Kameras (16)
bzw. Objektive im Kreis zusammen mit einem Kompass (18) zur
Zuordnung jeweils eines Kompasswinkels oder zum Abrufen von
Kameras (16) nach dem Kompasswinkel an der Boje (1) ober-

halb des Wasserspiegels vorgesehen sind.

Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Elektronik (7, 17) zur Steuerung der Ka-
meras (6, 6', 16) im Gehduse (4, 14) vorgesehen und mit ei-
nem Bewegungssensor (20, 21) entsprechend einem raumlichen
Pendel verbunden ist, wobei der Bewegungssensor (20, 21)
ein Signal bei Durchlaufen oder Einnehmen der Pendel-Verti-
kallage als Auslésesignal flir die Kameras (6, 6', 16) ab-
gibt oder ein anliegendes Ausldsesignal freigibt.

den 10. Juli 2015

9/10



4 XL %

7T z’;f rea
i:;/?m 1111770777771

ii/!f!!xz"/

10/10



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

