
© Jaro Kohout_2009

Von der Idee bis zum fertigen Tauchboot und noch weiter darüber...

Die Geschichte der Mini-Tauchboote E2 und F3-GEO
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Der Wunsch des Menschen für längere Zeit 
unter Wasser bleiben zu können, ohne nass 
zu werden, ohne Dekompressionszeiten zu 
beachten, normale Luft atmen zu können ist 
nichts Neues. Es ist auch nichts Neues ein 
U-Boot zu bauen... aber

unsere Vision war das kleinste Tauchboot 
der Welt zu bauen... 
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Wer sind wir? 

Wir sind zwei tschechische Maschinenbauingenieure,  
begeisterte Sporttaucher, die 1968 in die Schweiz imigriert 
sind, bei denen sich der lang gehegte Traum, vom Bau kleiner  
Tauchboote, zur Wirklichkeit entwickelt hatte.
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Wie sollte das Tauchboot aussehen?

Am besten mit folgenden Paramentern:
• durch zwei Personen zu Wasser lassen können
• dadurch muss es sehr leicht und klein sein
• Tauchtiefe bis 260 m  
 um die Schelfgebiete der Meere zu erreichen 
• Tauchzeit von acht Stunden ermöglichen
• einfach zu handhaben 
• autonom 
• hohe Sicherheit für den Taucher gewährleisten
• niedrige Betriebskosten
• bezahlbar sein... 

Ein ehrgeiziges Ziel - ob so was überhaupt möglich ist?
Mit diesen Eigenschaften? 
Auf keine von diesen wollten wir verzichten..
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Leichter gesagt als getan...

Nach verschiedenen Berechnungen, Tests und Proben ist die 
ideale kleinste Form entstanden, die einen Wasserdruck in 
der Tiefe von 260 m standhält und in der ein Mensch norma-
ler Körpergrösse rund acht Stunden sitzend arbeiten und die 
Apparaturen bedienen kann: eine Linsenform mit aufgesetzer 
«Kopf-Ausguckkuppel».

Soweit in groben Zügen die Theorie...

Und wie geht es weiter in der Praxis? Ist doch einfach, die 
Form ist gegeben, ein paar Kabel, Hebel, Fenster, Motoren  
und bald geht es ans Tauchen...

Von der Idee bis zur Realisierung ist aber ein noch 
langer Weg. 

Die Grösse des Tauchbootes erlaubte uns nicht die 
bekannten und erhältlichen Systeme, Instrumente 
und Steuerungen zu übernehmen. Das Tauchboot 
konnte sie nicht tragen, geschweige wegen der Grös-
se noch aufnehmen. Vielmehr mussten wir eigene, 
neue Wege gehen, um die Funktionalität und den 
Betrieb des Tauchbootes zu gewährleisten.
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So einfach ist es leider nicht...

Ein Tauchboot befindet sich unter Wasser im Schwebezu-
stand. Das bedeutet er darf nur so viel wiegen, was seine 
Wasserverdrängung ergibt. Zum Gewicht des Tauchbootes 
zählt auch das Gewicht des Piloten. Es ist uns deshalb schnell 
klar geworden, dass die  Idee zu zweit das Gerät ins Wasser 
zu tragen, nicht realisierbar ist. Das Tauchboot wird durch 
den Aussendruck des Wassers belastet. Bei einer geplanten 
Tauchtiefe von 260 m kommt als Form des Druckkörpers nur 
eine Kugelform oder Zylinder in Frage. Die Kugel ergibt im 
Verhältnis Verdrängung zur Ergonomie ungünstige Werte. 
Das Tauchboot wird zu schwer. Auch der Zylinder ist nicht 
optimal. Die kleinste Verdrängung und noch akzeptable Er-
gonomie ergab nur die Linsenform mit aufgesetzter Acryl-
glashaube für den Kopf des Piloten. Kleiner geht es wirklich 
nicht. Im Inneren muss schlussendlich noch Platz für die 
Instrumente, Steuerung und den Atemluft-Notvorrat vorhan-
den sein. So war das kleinste, autonome Einmann Tauchboot 
geboren.

Von der ersten Studie, bis  
zum fertigen ersten  
Tauchboot sind dann doch  
rund zwei Jahre intensivster  
Arbeit vergangen. 

Aber, eins nach dem anderen:

Zuerst muss ein Modell hergestellt werden um schauen zu 
können ob die Theorie mit der Praxis in groben Zügen  
übereinstimmt. Vor allem was die Druckbelastung d.h.  
Materialbeschaffenheit anbetrifft.

Also ein Modell im Massstab 1 : 10 muss her.
Es wird in einer Druckkammer so lange einem Überdruck  
ausgesetzt, bis es implodiert... 

Die ersten Ergebnise sind ermutigend, wir sind auf dem  
richtigen Weg, die Linsenform hält einem Aussendruck von  
34 bar statt.
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Nächster Schritt...

Im Jahr 1975 haben wir mit den ergonomischen Studien ange-
fangen. Wie gross, respektiv klein darf so eine Tauchapparatur 
sein. Als Vorgabe dienten uns 260 m Tauchtiefe und acht Stun-
den Tauchzeit. Im Notfall muss die Möglichkeit da sein, zwei 
Tage im Tauchboot zu überleben, bis die erforderlichen Mass-
nahmen zur Bergung und die Rettungsaktion des Tauchbootes 
durchgeführt werden können.

Zwei Modelle im Massstab 1 : 2 wurden hergestellt,  
für Tests wie:

• Herstellungsverfahren
• Ergonomie / Platzverhältnisse
- Drucktests
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Drucktests:

• mit Dehnungsmessstreifen die Spannungen unter Druck  
 gemessen
•  mit Hochgeschwindigkeitkamera die Implosion  
 aufgezeichnet
• der rote Druckkörper implodiert bei 36 bar 
• der gelbe, optimierte, bei 42 bar



© Jaro Kohout_2009

und weiter geht es im Jahr 1976...

mit dem Bau des richtigen, ersten, kleinsten Tauchbootes  
der Welt...

In sehr groben Zügen: der Druckkörper und die Haube werden 
geschweisst, thermisch behandelt, sandgestrahlt, lackiert und...

• die Elektronische- und Druckluft-Installation eingebaut
• Luftregeneration mit O2-Vorrat für zwei Tage installiert
• die Schwimmer und variables Ballastsystem angebracht
• Elektromotoren und Akkumulatoren ausserhalb  
 des Druckkörpers befestigt
• Notballastabwehrmechanismus und Rettungsboje  
 für die Bergung in Not installiert
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Fertig ist die erste Version - das E1 - des kleinstes  
Tauchbootes der Welt...

kleiner geht es wirklich nicht mehr

Die technischen Daten:
• Tauchtiefe 260 m
• Atemluft für 10 Stunden plus 40 Stunden Reserve
• 1,85 m lang x 1,83 m breit x 1,4 m hoch
• Tauchgewicht 750 kg
• Tragfähigkeit 120 kg
• Geschwindigkeit 2,7 knoten
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Die erste «Wasserberührung» 
Austarieren und Funktionstests des Tauchbootes in einem 
Schwimmbad...
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Die Bootsausstellung in Düsseldorf 1978

Noch ganz verlassen und einsam in der riesigen Messehalle, 
doch der Andrang und Interesse am kleinsten Tauchboot der 
Welt lässt nicht auf sich warten...
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Die zürcher Polizei bekundet Interesse am Tauchboot

die Presse und das Fernsehen sind auch dabei...
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Am Seenachtsfest in Zürich ist E1 ein Publikumsmagnet...
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Das Konzept der ersten E1-Version hat sich vollauf 
bewährt, trotzdem sind Verbesserungen unumgäng-
lich. Die kleinen Fenster werden durch möglichst 
grosses unteres Acrylglasfenster sowie die obere 
Acrylglaskuppel ersetzt und beim ersten auf Bestel-
lung hergestellten Tauchbootes eingesetzt. Die Syste-
me werden optimiert und durch UW-Kommunikation 
und Manipulator ergänzt.
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und weiter geht es...
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So präsentiert sich die neue E2-Version
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Auslieferung an das Schiff Seehorse mit Einsatz im Mittelmeer

• Kontrolle der Hochspannungskabel  
 zwischen Korsika und Sardinien
• Edelkorallensuche um Mallorca
• Suche und Bergung versunkener Segelschiffe
• und vieles mehr
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1982 wurde ein zweites Tachboot für die Meeresbiologische 
Universität auf Mallorca gebaut. Ausgerüstet mit zwei Power-
manipulatoren.
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Das dritte Tauchboot wurde in der Schweiz eingesetzt.
z. B. im Brienzersee...

• Bergen der Kriegsmunition die früher  
 im See versenkt wurde
• Kontrolle der Hochspannungs- und Kommunikations- 
 Unterseekabel 
• nicht nur für Schönwetter-Einsatz geeignet...
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Flugzeugbergung im Bodensee
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Eine findige Tauchbasis auf der Insel Murter, Kroatien, hat das 
Tauchboot E2 für Hobbytaucher zur Verfügung gestellt - man 
konnte ein U-Boot-Tauchbrevet erwerben...
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Aufmerksam durch die Publikationen, den Erfolg ver-
schiedenster Aktionen, Einfachheit der Bedienung, 
Transportfähigkeit usw. ist Prof. Hans W. Fricke vom 
Max Planck Institut, Deutschland, an uns mit der Bitte 
getretten ihm ein Tauchboot für zwei Personen, Fahrer 
und Beobachter, für seine wissenschaftliche Vorhaben zu 
bauen. 

Dieses Projekt wurde durch die Zeitschrift GEO gespon-
sert.
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Eine neue Herausforderung, 
ein massgeschneidertes Tauchboot F3 
zu bauen, haben wir gerne angenommen...

Baubeginn 1979 - fertig 1980.
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Ähnliche Aufgabe, andere Dimension...
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Motoren, Apparaturen, Geräte, Innenausstattung...
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Bereit für die erste Tauchfahrt...
Auslieferung an Prof. Hans W. Fricke vom Max Planck Institut in Deutschland
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F3-GEO - erste Wasserung und Druckprobe,  
im Bodensee, Schweiz ...
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und was die Presse dazu sagt...
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Einsatz in Eilat, Golf von Akaba, Israel. 
Die Basisstation, Heinz Steinitz Meeresbiologie  
Forschungsinstitut.
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Trockenübungen...
• im Hangar, drausen sind +40 °C
• über einen Schienenweg wurde das 2,4 tonnen  
 schwere Tauchboot täglich ins Wasser gelassen
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Tauchboot Basis.
Tägliches Ritual - aufgespültes Strandstein wegschaufeln...
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Endlich, ein Tauchboot gehört ins Wasser, ins Meerwasser...
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beim Abschleppen zum Taucheinsatz im Golf von Akaba...
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Aus dem Tauchalltag...
Tauchgänge zu den glazialen Terassen im Golf von Akaba  
um die Fossilen Korallen zu bergen.
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Impressionen... F3-GEO und Unterwasser Habitat bei Eilat
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Unterwasser Beobachtungen aus dem Trockenen...
Flora und Fauna im Golf von Akaba.
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Dislocation nach Sharm el Sheikh...
Unterwegs durch die Wüste.
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In der Sharm el Sheikh Tauchbasis...  über Wasser und unter Wasser am Riff
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Tauchgänge um Sharm el Sheikh und das Log-Book der GEO...
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... die Faszination unter Wasser
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und viele weitere Aufgaben gibt es für das Tauchboot F3 /GEO ...
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Die Vision wurde wahr...durch harte Arbeit, Zielstrebigkeit, Hartnägigkeit...

In den Jahren 1975 - 1982 sind ein E1, drei E2 und ein F3-GEO Tauchboote gebaut worden.
Mit diesen Tauchbooten sind unzählige, verschiedenartige, spannende Taucheinsätze getätigt worden.


