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Wo ist der Delfin? Und wie bewegt er sich?

Der Versuch einer Antwort mit hydroakustischen Methoden

Ein Beitrag von Felix Tschirschwitz

Im Rahmen der Cardigan Bay Cetacean Acoustic Tracking Study (C-CATS) wurde in
New Quay, Ceredigion, Wales, ein erster Testlauf mit dem Prototyp eines Hydropho-
narrays des Deutschen Meeresmuseums aus Stralsund unternommen. Eine Frage, die

mit dieser Studie beant-
wortet werden soll, be-
handelt das Schwimm-
verhalten von Delfinen
und Schweinswalen in
freien Gewassern.
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Abb. 1: Anbringung der Vier-
punkttraverse am Schiff

Abb. 2: Aufbau und Einmes-
sung der Hydrophone (kleines
Bild) des akustischen Arrays
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Einflihrung

Wie bewegt sich eigentlich ein Delfin unter Was-
ser in freier Wildbahn und ohne menschliche Sto-
rung? Die Erfassung der Schwimmwege basiert
auf der Auswertung der Echoortungslaute der
Delfine, die wie Fledermduse und andere Zahn-
walarten mit Ultraschall ihre Umgebung wahrneh-
men. Sensoren direkt an den Tieren anzubringen,
ist nicht moglich, da dies evtl. eine Beeinflussung
ihres Verhaltens bewirkt. Die Nutzung eines pas-
siven akustischen Ortungssystems an Bord eines
Bootes, was in der Nahe der Tiere driftet oder vor
Anker liegt, ist daher optimal, da die Einflussnahme
auf die Tiere minimal ist.

Hydrographische Sensoren

Das eingesetzte System besteht aus einem Leica
GPS 1200 GNSS-Empfénger sowie einem iXSea
OCTANS Bewegungssensor. Die Daten beider Sys-
teme wurden mit der QINSY-Software von QPS
aufgezeichnet. Die GNSS-Daten werden in einer
Nachbearbeitung im Precise Point Positioning-
Verfahren erneut ausgewertet, um zu jeder Zeit
die akustischen Sensoren absolut sowie genau
zu positionieren und so die Schiffsbewegungen
herauszurechnen. Eingesetzt wird das System bei
einem Seegang bis Stérke 2.

Akustische Sensoren

Als akustische Sensoren werden Hydrophone von
Reson eingesetzt. Sie werden an Stangen aus Alu-
minium ins Wasser gefiihrt. An diesen Stangen
werden mit Hilfe von Adaptionen aus Polyethylen
glnstigere akustische Bedingungen geschaffen,
um die Echoortungslaute der Tiere aufzunehmen.
Eine synchrone Analog-Digital-Wandlung erlaubt
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eine Auswertung der Laufzeitdifferenzen zur Po-
sitionsbestimmung nach dem Hyperbelschnitt-
Verfahren (TDoA).

Erste Auswertungen der Daten zeigen ein gu-
tes Signal-Rausch-Verhdltnis sowie plausible Zeit-
unterschiede eines Echoortungslautes an unter-
schiedlichen Hydrophonen.

Fazit und Ausblick
Der Prototyp beschreibt einen Versuch, geoda-
tisch-hydrographisches  Wissen mit bioakusti-
schem Wissen zu verbinden, um Antworten auf
Fragen zu finden, an die man sich vorher nicht he-
rangewagt hat. Gerade im Bereich der Forschung
an Tieren in freier Wildbahn eréffnen sich Mog-
lichkeiten durch die Mobilitét des Systems, die bei
stationdren Installationen undenkbar sind. Ebenso
erlaubt der Einsatz von passiven akustischen Sen-
soren eine Positionsbestimmung der Tiere auf
hundert Meter bis zu Kilometern — je nach System-
konfiguration und akustischen Eigenschaften der
echoortenden Meeressauger.

Weiterhin werden synthetische Echoortungs-
laute mit unterschiedlicher Charakteristik von
einem direktionalen Hydrophon ausgesandt,
dessen Position aus Messungen mit einem hand-
geflhrten GPS bekannt ist. Mit Hilfe dieser Daten
wird das System im Laufe der ndchsten Monate
verifiziert.

In weiteren Projekten soll das Hauptforschungs-
objekt des Deutschen Meeresmuseums unter-
sucht werden: der Schweinswal. Dieses auch in
der Ostsee beheimatete Tier bendtigt besonderen
Schutz; und nur mit besserem Wissen Gber sein
Verhalten und den Bestand ldsst sich sein Schutz
optimal realisieren.
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