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Einleitung

Echolote bilden eine exzellente technische Grundlage, um groBe Fische in einem
Gewasser zu finden. FUr viele Angler ist das Echolot einer der kostspieligsten Aus-
ristungsgegensténde fir das Hobby-Angeln. Doch obwohl jeder Einzelne so viel Geld
investiert, gibt es keinen Ratgeber, der die richtige Anwendung dieses technischen
Meisterwerkes in einem Buch erldutert.

Ein Echolot kann helfen, die richtigen Angelplatze punktgenau zu finden. Doch es ist
immer wieder erstaunlich, wie das Echolot letztendlich genutzt wird.

Wer kennt es nicht? Eine Fischsichel jagt auf dem Bildschirm die andere. Doch ist
der Platz gut genug, um Fische zu fangen? Wo befinden sich die Fische genau? Wie
interpretiere ich die Bilder auf der Echolotanzeige? All das sind Fragen, die man sich
auf dem Wasser stellt. Doch wer méchte die Zeit auf dem Boot nicht fir das Angeln
nutzen?

Das Ziel dieses Buches ist es, das Wissen Uber die Funktionsweise von Fischfindern
zu erweitern und zu vertiefen, um Fische mit Hilfe eines Echolotes schneller finden zu
kénnen, so dass mehr Zeit mit dem Angeln verbracht werden kann. Dabei méchten
wir gezielt vor den vielen Angelblchern auf dem Markt ansetzen, die mit diversen
Fangmethoden und Tipps um sich werfen. Fir uns steht das Finden der Fische im Vor-
dergrund. Wenn man folgende Aussage betrachtet, wird diesem Thema viel zu wenig
Aufmerksamkeit geschenkt:

90% der Fische befinden sich auf 10% der Flache eines Sees

Neun von zehn Fischen halten sich auf einer sehr Uberschaubaren Flache auf. Da es
das Ziel eines jeden Anglers ist, Fische zu fangen, muss die Suche nach genau die-
sen ziemlich kleinen Fangplatzen im Fokus stehen. Mit dem Echolot ist man anderen
Anglern weit Uberlegen und hat wirklich eine reale Chance, diese Hotspots zu finden,
egal ob man einen See, Fluss oder das Meer beangelt. Doch schon die eine oder
andere falsche Bedienung oder Einstellung kann dieses Ergebnis zunichte machen.
Angefangen bei der richtigen Auswahl eines Echolotes geht es mit dem Einsatz und
schlussendlich der Bedienung des Fischfinders weiter.

Die sogenannten Fischsicheln auf dem Echolot geben alleine noch keinen ausreichen-
den Aufschluss dartiber, wo die Fische sich befinden. Aus vielen, vielen Gesprachen
wissen wir, dass die Anwendung eines Echolotes nicht immer einfach ist. Wir wollen
mit diesem Buch deswegen auch aufzeigen, wie man mit der Nutzung der Sonar-
technologie die unterschiedlichen Gegebenheiten unter und auf dem Wasser fur das
Auffinden von Fischen und Fischschwérmen erleichtern kann. Denn was méchten die
meisten Angler mit dem Echolot erreichen? Den Fisch finden!

Wir werden auf den folgenden Seiten Uber die allgemeinen Inhalte der Handbucher
und die leicht im Internet zu findenden Informationen hinausgehen. Wir werden nicht
nur technische Details in groBer Menge erldutern, sondern auch einen Blick auf ihre
praktische Anwendung werfen. Dabei versuchen wir, den perfekten Mittelweg zwi-
schen ehrlicher Wissenschaft, Technologie und praxisnaher Handhabung zu finden.

Zu Beginn des Buches geben wir einen Uberblick tiber die Funktionsweise von Sonar
und Echoloten. Dabei werden wir natlrlich Uber die verschiedenen Hardware-Be-
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standteile sprechen, die ein komplettes Sonarsystem bendétigt. Nach dieser Einflh-
rung in die Sonartechnik werden wir uns mit den verschiedenen derzeit im Einsatz
befindlichen Grundtypen von Geraten befassen. Wir widmen uns der klassischen
2D-Anzeige, den bildahnlichen Funktionen wie Down-Imaging und Side-Scan und
auch den neuen Multibeam-Echoloten. Der CHIRP-Technologie, einer der wichtigsten
Funktionen, die es mittlerweile in eine bezahlbare Preisklasse geschafft hat, widmen
wir einen separaten Abschnitt.

Nach den grundlegenden Funktionen zeigen wir im vermutlich wichtigsten Kapitel die
praktische Anwendung der Sonartechnologie auf. Der korrekte Einsatz unterliegt phy-
sikalischen Grenzen, die vielen Anwendern nicht bewusst sind. Ohne dieses Wissen
féahrt man mit Sicherheit das eine oder andere Mal an vielen guten Angelstellen einfach
vorbei. Sobald man einen Uberblick liber diese Grenzen hat, kann man die Echolot-
bilder mit einer ganz neuen Herangehensweise fir sich interpretieren. Ziel ist es, die
Grenzen der physikalischen Gegebenheiten zu erfassen, wortwdértlich blinde Flecken
zu erkennen und so das Echolot zu seinem Vorteil zu nutzen.

Zum Schluss widmen wir uns den Einstellungen der Echolote, um das Beste aus die-
ser wunderbaren Technik herauszuholen.

Weniger Suchen bedeutet mehr Angeln

Wir méchten noch einmal kurz darauf hinweisen, dass dieses Buch geschrieben
wurde, ohne Werbung oder indirekte Hinweise auf bestimmte Produkte in den Text
einzubauen. Um die einzelnen Funktionen der Echolottechnik und ihre Anwendung
zu beschreiben, ist es nicht immer méglich alle Details mit einer allgemeinen Darstel-
lung zu beschreiben. Deshalb werden an einigen Stellen eingetragene Markennamen
erwahnt, ohne dass wir flir das jeweils konkrete Produkt eines Anbieters werben wol-
len.

Direkte Werbeseiten sind an verschiedenen Stellen im Buch separat gekennzeichnet.
Far ihre Darstellung ist allein der jeweilige Werbetreibende verantwortlich.

Anmerkung zur Struktur des Buches

Die einzelnen Kapitel des Buch sind thematisch in sich abgeschlossen. Das Buch
startet mit zwei Kapiteln, in die sehr viel Theorie verpackt wurde. Die Theorie bildet die
Grundlage, um einige wichtige Punkte in den folgenden Kapiteln besser zu verstehen.

Wir empfehlen natirlich jedem, immer mit den Grundlagen zu starten, wir haben aber
die praktischen Kapitel (ab Kapitel 3, Seite 31) so konzipiert, dass sie auch ohne die
Grundlagen ganz gut zu verstehen sind.

Da das klassische 2D-Sonar hauptsachlich beim Fischesuchen und -angeln angewen-
det wird, haben wir ihm in diesem Buch in Kapitel 4 ab Seite 51 besonders grof3e
Aufmerksamkeit gewidmet. In den Kapiteln 5 und 6 befassen wir uns mit den bildge-
benden Technologien.

Wir schlieBen diesen Ratgeber mit praktischen Tipps zu einzelnen Einstellungen am
Echolot ab (Kapitel 7 ab Seite 135).
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Geschichte des Echolotes

Die Schallgeschwindigkeit im Wasser wurde bereits 1826 in ersten Experimenten von
Jean-Daniel Colladon nachgewiesen. Seine Forschung am Genfer See bereitete die
Grundlage fur die spéatere Entwicklung der Echolote nach 1900, die im 2. Weltkrieg
an Beschleunigung zunahm, nachdem die deutschen U-Boote den alliierten Schiffen
groBe Verluste bescherten. 1929 ist erstmals schriftlich festgehalten worden, dass mit
einem 200 kHz Sonarbeam ein Goldfisch nachgewiesen werden konnte.

Das erste Echo darstellende Sonar wurde 1935 von Wood et al. entwickelt. Die Echos
wurden damals natirlich nicht auf einem Bildschirm angezeigt, sondern auf Papier
gedruckt. Die Firma Marconi konnte in diesem Jahr bereits erste Heringsschwéarme
durch ein Sonar nachweisen. Zudem wurden in den folgenden Jahren einige grundle-
gende Verdffentlichungen Uber Echolote gemacht.

1950 begann Carl Lowrance mit seinen Séhnen die Unterwasserwelt der Seen zu
erforschen. Mit diversen Tauchgéngen dokumentierten sie das Verhalten der Fische
unter Wasser und fanden heraus, dass in Binnenseen 90% der Fische auf nur 10% der
Wasserflache zu finden sind. Diese 10% schlieBen den Uferbereich mit ein, der in der
Regel vor kleinen und mittleren Fischen strotzt.

Stellt man den Fischen nun auch im Freiwasser nach, ist die Suche nach dem Fisch
eine verlockende und vor allem groBe Herausforderung. Denn die beste Angeltechnik
nitzt nichts, wenn es unter dem Boot keine oder nur wenige Fische gibt.

Was fand Carl Lowrance heraus?
Was macht diese 10% der Wasserflache so interessant fiir die Fische?

Die Antwort lautet: Struktur und harter Boden. Unter Struktur versteht man alle mdgli-
chen Dinge, die Abwechslung, Schutz und Nahrung bieten. Dazu gehdren versunkene
Baume, Wasserpflanzen, Steine, Felsvorspriinge, Kanten, Vertiefungen und Erhebun-
gen.

Harte Bdden, z. B. steiniger Untergrund, Lehm und Sand, lassen Wasserpflanzen bes-
ser wachsen und bieten so einen geeigneteren Lebensraum fiir Fische. Schlammiger
und weicher Untergrund kennzeichnen eher sauerstoffarme Teile des Gewéssers. Hart
bedeutet bei Bdden nicht, dass der Boden aus Fels bestehen muss. Nein, harte Béden
unterscheiden sich untereinander deutlich in der Dichte des Untergrundes. Eigentlich
misste man von verdichtetem Boden sprechen. So kann auch ein sandiger Boden im
Wasser durchaus bretthart sein.

Wer Struktur und harte Béden findet, hat das Spiel schon fast gewonnen. Mit dem
richtigen Wissen Uber die Benutzung und Darstellung von Untergrund auf dem Echolot
kann man die Zeit fur die Suche nach dem Fisch des Lebens enorm verkirzen.

Aufgrund &uBerer Einflisse und Umweltbedingungen wird ein Fisch oft in andere
und glnstigere, oftmals sicherere Bereiche des Sees wechseln. Diese &uBeren Ein-
flisse kénnen z. B. umgestlirzte Bdume oder Wracks sein. Bei Tauchgédngen wurde
bestétigt, dass die meisten Fischarten von den vorhandenen Unterwasserstrukturen
(beispielsweise Baumen, Unkraut, Felsen und ,Weggeworfenem* aller Art) beeinflusst
werden. Diese und andere Faktoren haben auch einen Einfluss darauf, wo Fische das
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notwendige Futter (Algen, Plankton, Fische usw.) finden. Zusammenfassend schaffen
diese Umsténde neue Bedingungen und sind dafiir verantwortlich, wie h&ufig eine
Fischpopulation ihren Standort verlagert.

,Wer die interessanten Stellen fir die
Fische findet, findet den Fisch*






Jeder Ping kann nur eine einzige Tiefe anzeigen!

Das folgende Gedankenspiel verdeutlicht sehr deutlich, welcher Herausforderung
sich jeder Echolotbesitzer stellen muss. Wir positionieren einen mittleren Sandhtigel
irgendwo auf dem FuBballfeld. Lassen wir ihn 4 bis 6 Meter hoch sein. Ware das FuB-
ballfeld der Gewéassergrund, wére das ein schoner Platz, an dem Futterfische Nahrung
finden und Schutz suchen kénnen. Die groBen Rauber wéren dann nicht weit entfernt.
Der Ping des Echolotes erfasst nun das gesamte FuBballfeld und das Echolot errech-
net die Grundtiefe. Wird der Sandhiigel im A-Scope Uberhaupt dargestellt?

Die Antwort lautet klar: ja oder nein — das héangt von der GroBe des Htigels ab und
auch von seiner Lage relativ zum Boot. Liegt der Hiigel weit am Rand, wird er eher
nicht als Grund dargestellt und erscheint somit auch nicht im 2D-Bild des Echolotes,
da das Pingsignal vom Gewassergrund direkt unter dem Boot wohl zuerst reflektiert
und vom Geber als Bodenliniensignal erfasst wird.

4.7 Jeder Ping kann nur eine einzige Tiefe anzeigen!

Das folgende Bild lieferte uns ein Garmin Panoptix Geber im Modus ,,RealVi 3D vor-
aus”. Dieser Multibeam-Geber kann im Gegensatz zu den 2D-Gebern mit konischem
Sendekegel eine genauere Information Uber die Bodenstruktur geben. Interessant ist
hier der Vergleich der ,RealVi“-Anzeige (oberes Bild) mit der 2D-Anzeige (untere Bil-
der). Man kann deutlich die Higel im oberen Bild erkennen. In den unteren Bildern
wird uns nur ein glatter Boden dargestellt.

niomatischerBereich

IGT5C T50M

65 kH e *3 Chirp 455 kHz
Abbildung 4.6 —2D- vs. 3D- Geber — Hugel

59
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4.25 Die Bodenlinie an steilen Hangen und Scharkanten

Absteigendes Gelénde wie Hange oder, noch
besser, stark und abrupt abfallende Schar-
kanten sind mitunter die besten Angelplatze,
da sich in den unterschiedlichen Abschnitten
eines Hanges groBe und kleine Fische tum-
meln. Die kleinen Fische finden Futter und
Schutzraume zwischen den Pflanzen, die im
oberen Bereich des Hanges wachsen. Die
groBen Réuber haben ihrerseits einen kurzen
Weg aus dem tiefen Wasser, um an diesen
Unterwasserhdngen zu jagen und sich satt
zu fressen. Diese Scharkanten sind ein
fischreicher Teil eines Gewassers, sie sind
aber nicht leicht auf dem 2D-Sonar zu erken-
nen.

Abbildung 4.32—Fische am Hang Man liest hdufig in den unterschiedlichsten
Foren, dass es vielversprechend ist, diese Hange abzufahren und entweder mit der
Drift zu jiggen oder einen Kéder hinter dem Boot zu schleppen.

Wie tief ist es an den Kanten und Hangen wirklich?

Abbildung 4.33—Route am Berg

Unser Ziel ist es, einen dieser Hange zu finden und zu beangeln. Méglichst tief soll
er sein, damit wir an den kleinen Fischen vorbei die groBen R&uber in Angriff nehmen
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kénnen. Vom Echolot wissen wir in diesem Beispiel, dass es ca. 12 Meter tief ist.
Der Unterwasserhiigel ndhert sich bis auf 4 Meter der Wasseroberflache — ein idealer
Barschberg sozusagen.

Wir fahren diesen Berg entlang der Kante ab (Abbildung 4.33 auf Seite 91, Boot
mit roter Linie), um mdglichst viele Fische am Hang in die N&he unseres Kdders zu
bekommen. Nun fragen wir uns, wann wir wohl die optimale Position erreicht haben.
Leider erfahren wir nicht, wann wir sie Uberquert haben, da unser Echolot eine Tiefe
von 7 Meter und nur einen Fisch anzeigt.

Wie kommt das?

Abbildung 4.34 —Unterwasserhtgel - 45° Offnungswinkel

Der erste starke Ping wird vom Unterwasserhiigel selbst reflektiert, bevor das Grund-
signal unseren Geber erreicht. Das stérkste Signal, das in der kiirzesten Zeit zum
Geber gelangt, wird die Bodenlinie in 7 Meter Tiefe markieren und s&mtliche Echos
darunter werden nicht weiter angezeigt. Die Fische bleiben uns so verborgen. Jetzt
stellt sich folgende Herausforderung: Nehmen wir an, wir wollen mit Dropshot-Kédern
oder einem Jig genau die tiefste Stelle des Hanges beangeln. Wir schauen also auf
das Echolot und warten, bis die Tiefenanzeige uns 12 Meter anzeigt. Wir stoppen das
Boot, ankern und fangen an die Kdder herunterzulassen.

Jetzt sollten wir uns folgende Frage stellen: Angeln wir wirklich am unteren Bereich
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des Hanges auf 12 Meter Tiefe?

Die Antwort lautet zugleich ja und nein: Ja, wir angeln in ca. 12 Meter Tiefe, aber nein,
nicht am unteren Bereich des Hanges, sondern an den Fischen vorbei.

Wenn wir warten, bis wir eine Tiefenanzeige von 12 Metern auf unserem Echolotbild
haben, hat der Sonarkegel am Grund einen Durchmesser von rund 14 Metern. Damit
sind wir, wenn unser Sonarkegel mit 60 Grad arbeitet, mit dem Geber ca. 7 Meter
vom Hang entfernt. Da der untere Bereich des Kegels aber gerade den Hanggrund
,berihrt’, werden die Fische weiter oben am Hang nicht weiter vom Sonar erfasst.
Sind wir zu dicht dran, werden die Fische am Hang von der zu hohen Bodenlinie tber-
deckt.

Das Ergebnis ist, dass wir keine Chance haben, die gewinschten Fische auf unserem
Echolot zu sehen. Entweder sind wir zu dicht am Hang oder mit 7 Metern zu weit von
ihm entfernt. Dieses Problem wird dadurch verursacht, dass wir an der Kantenlinie des
Hanges parallel entlangfahren wollen.

Nun haben wir verschiedene Méglichkeiten, mit dieser Situation umzugehen.
Maglichkeit 1

Wir akzeptieren das so, denn wir wissen ja nun, warum uns das Echolot eine andere
Tiefe vorgaukelt. Fahren wir die gesamte Kante Stlick fur Stlick an der idealen Linie ab
und wollen schleppangeln, werden immer nur 7 Meter sichtbar sein. GréBere Fische
darunter werden fiir uns unsichtbar bleiben. Gerade bei Erhebungen und Vertiefungen
unter Wasser mussen wir skeptisch sein, welche Tiefe auf dem Echolot angezeigt wird.

Haben wir geankert, kdnnen wir unseren Kéder zum Grund lassen und selbst abschét-
zen, ob er schon bei 7 Meter Tiefe auf den Hang trifft oder ob er bis auf 10 Meter fallt.
Mit einem Schnurzadhler ist das natirlich einfacher als mit reinem Abschéatzen. Aus
meiner Erfahrung werden nicht alle Angler, die ein Echolot benutzen, darauf achten,
wie tief ihr Kéder wirklich absinkt. Sie werden eher annehmen, dass die Tiefe des
Echolotes auch die Tiefe des Kdders auf Grund darstellt.
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Méglichkeit 2

Abbildung 4.35—Unterwasserhtigel - 20° Offnungswinkel

Haben wir die Mdglichkeit, eine Fre-
quenz mit schmalem Offnungswinkel
zu nutzen, bekommen wir eine genau-
ere Darstellung der Tiefe. Hier kommt
es auf unser Echolot an. Nutzen wir
einen 20 Grad Offnungswinkel, betragt
der Durchmesser des Sendekegels in 8
Meter Tiefe gerade einmal ca. 3 Meter,
also 1,5 Meter nach links vom Geber
und 1,5 Meter nach rechts. Unser blin-
der Fleck ist jetzt recht klein.

Mit diesen 1,5 Metern kénnen wir gut
arbeiten, denn wir sind dichter an der
echten Tiefe dran. Wir missen aller-
dings immer noch auf die Anzeige eini-
ger Fischsicheln verzichten, da viele
Fische sich auBerhalb des schmalen
Kegels befinden. Die Fischsichel-An-

\ zeige sollte in dieser Situation auch

nicht so wichtig sein, da viele Fischsi-
cheln in der 2D-Anzeige einfach keine
exakte Aussage Uber den genauen
Standort des Fisches geben. Wir wis-
sen schlichtweg nicht, wo der Fisch

sich vom Boot aus befindet. Wir wissen aber, dass sich an steilen Kanten oft Fische
aufhalten, auch wenn wir es schwer haben sie zu sehen.

Merke

Méglichkeit 1 und 2: Achtet beim Herablassen von Jigs darauf, ob die Tiefenan-
gabe im A-Scope auch der Tiefe des Jigs entspricht. Hier gibt es manchmal so
einige Uberraschungen. Erkennen kann man das, indem man die A-Scope-Anzeige
beobachtet. Wenn man laut Bildschirm mit dem Jigkopf auf Grund aufkommen
sollte, aber der Kéder noch ein Stiickchen weiter in die Tiefe rauscht, hat man eine
Vorstellung von der echten Tiefe unter dem Boot.

Méglichkeit 3

Wir fahren unser Suchgebiet nicht mehr entlang des Hanges ab, sondern wir kreuzen
ihn. Das gibt uns elementare Vorteile, die wir gleich erlautern werden. Diese Zickzack-
route fihrt uns vom flachen ins tiefe und wieder vom tiefen ins flache Wasser — sprich:
einmal den Hugel runter, einmal den Higel rauf.
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4.26 Vom flachen ins tiefe Wasser fahren

Echolot-Tiefenanzeige
ca.7m Echte Tiefe
unter dem Boot

ca.9m

kein Fisch in der Anzeige

Abbildung 4.36 —vom flachen ins tiefe Wasser fahren

Hierbei unterscheiden sich die beiden Anfahrten. Fahren wir vom flachen ins tiefe
Wasser werden wir mit dem gleichen Problem wie vorher konfrontiert: Wir sehen nicht
genau die korrekte Tiefendarstellung. Der Offnungswinkel macht uns hier einen Strich
durch die Rechnung, da der Rand des Sonarkegels die Bodenlinie zieht. Aber je weiter
wir uns vom Hang entfernen und tieferes Wasser erreichen, umso realistischer wird
die Bodenanzeige.

Dabei taucht ein zusétzliches Problem auf: Mit einem fahrenden Boot werden haupt-
séchlich Fische erfasst, die in Fahrtrichtung von vorne oder seitlich vorne in den Sonar-
kegel eintreten. Fische, die von hinter dem Boot kommen, mussten schon schneller
schwimmen, als das Boot fahrt, um auf dem Echolot tberhaupt zu erscheinen.

Bei der Fahrt vom Unterwasserhugel ins tiefe Wasser sieht das anders aus: Die Fische
im vorderen Bereich erscheinen auf der Echolotanzeige — klar. Gleichzeitig kommen
auch die Fische in den Sonarkegel, die bisher von der Unterwasserberg-Bodenlinie
verborgen waren. Wir kdnnen nicht mehr erkennen, ob sich die Fische, die wir gerade
auf unserem Echolotdisplay sehen, sich vor dem Boot oder hinter dem Boot befinden.
Keine Chance.

Merke

Der hintere Teil des Sonarkegels wird die Bodenlinie ziehen, obwohl sich das Boot
schon von diesem Punkt entfernt hat. Wir wissen noch nicht, wie tief es werden
wird. Fische erscheinen erst auf der Echolotanzeige, wenn man sie l&ngst Uber-
quert hat.
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Vom tiefen ins flache Wasser fahren

Echolot-Tiefenanzeige
ca.7m Echte Tiefe
unter dem Boot

ca.9m

f
'l

\ Fische in der Anzeige

|I '.'-I'l 7m

&

Bei der Fahrt vom tiefen ins flache Wasser (auf einen Unterwasserberg zu), sehen wir
nach und nach die Fische, die sich am Hang befinden, da sie langsam vom Sonar-
kegel des vorwértsfahrenden Bootes erfasst werden. Die Bodenlinie baut sich quasi
in Echtzeit auf. Wir wissen nun, dass die Fische da sind und in welcher Tiefe sie sich
ungeféhr befinden — bevor die Bodenlinie, die durch den breiten Sonarkegel aufge-
baut wird, die Fische verschwinden lasst. Bei dieser Anfahrt ist ein breiter Sonarkegel
durchaus hilfreich, da mehr erfasst wird.

Abbildung 4.37 —vom tiefen ins flache Wasser fahren

Wir haben so die optimale Anzeige Uber die tatsachliche Tiefe, denn es gibt keine
blinden Flecke. Zudem erkennen wir frihzeitig die einzelnen sich am Hang aufbauen-
den Fischsicheln. Mit einem CHIRP-Geber sind die Fischsicheln dann noch deutlich
voneinander zu unterscheiden.

Merke

Wichtig ist hierbei zu wissen, dass die Bodenlinie auf der Echolotanzeige erst
anféngt flacher zu werden, wenn sich das Boot Stick fur Stick dem Hang ndhert.
Wir sehen Fische und wissen vorher, dass ein Unterwasserhigel kommt. Jetzt
haben wir Zeit, das Boot bei Bedarf abzubremsen. Das Anfahren eines Hanges
vom tiefen ins flache Wasser liefert die meisten fehlerfreien Informationen.




Vom flachen ins tiefe Wasser fahren

Abbildung 4.38 —Zickzack-Route am Berg

Die Praxis sieht auf dem Echolotbildschirm dann so aus. Wir sehen in Abbildung 4.39
auf Seite 100 eine Anfahrt auf einen Unterwasserberg, die mit dem 28 Grad 200 kHz
Geber aufgenommen wurde. Der Hiigel wurde vom tiefen Wasser angefahren. Genau
Uber dem Hugel wurde das Boot um 180 Grad gewendet und verlieB den Hiigel wie-
der in die gleiche Richtung, aus der es kam. Die Strecke hin und zuriick war dieselbe.
Doch wenn man sich die Steigung des Hanges anschaut, kann man beim Verlassen
des Unterwasserberges (B - Riickweg) eine andere Darstellung als bei der Anfahrt
(A - Hinweg) erkennen. Der Hang des Hugels erscheint viel flacher, bis er wieder die
gleiche Tiefe erreicht, obwohl beide Punkte den gleichen Bereich markieren.
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Wie erkennt man Vertiefungen unter Wasser auf dem Echolot?

4.32 Wie erkennt man Vertiefungen unter Wasser auf dem Echolot?

Auch Vertiefungen unter Wasser bieten den gleichen interessanten Lebensraum fur
Fische wie Unterwassererhebungen. Hier suggeriert uns das erste starke zurtickkom-
mende Pingsignal, aus dem die Bodentiefe berechnet wird, einen zu flachen Boden
bzw. eine viel kleinere Vertiefung als tatséchlich vorhanden. Wie kommt das?

Abbildung 4.49—\Vorbeifahrt an einer Vertiefung mit 16° Offnungswinkel

Das Boot fahrt Uber eine Mulde, die gréBer ist als der Durchmesser des Sonarkegels.
Fdr uns heit das, dass erst einmal alles gut ist, denn der Sonarkegel schafft es kom-
plett in die Vertiefung und kann die Mulde und die Fische darstellen.

Das Boot fahrt nun weiter Uber die Vertiefung hinweg. Sobald das Pingsignal vom
Seitenrand reflektiert wird, zeichnet das Echolot dort die obere Bodenlinie, obwohl
sich das Boot noch Uber der Vertiefung befindet, denn das Echo vom Rand kommt
zuerst am Geber an. Je nachdem, wie schnell der Sonarkegel beim Uberqueren der
Vertiefung wieder auf den héheren Rand trifft, wird die Mulde kirzer oder l&nger auf
dem Echolotbild dargestellt. Oft ist eine groBe Kuhle nur eine klitzekleine Vertiefung
oder sogar nur ein Strich nach unten auf dem Echolotbild. Lediglich das Signal in der
Bildmitte erkennt das Loch. Das bedeutet, dass die Vertiefung nur einen ganz kurzen
Moment auf dem Echolot sichtbar ist.

Merke

Ein kurzer Ausschlag am Boden ist oft eine gréBere Vertiefung und kdnnte ein ech-
ter Hotspot sein, den die wenigsten Angler auf ihrem Echolot als einen solchen
erkennen.
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Den groBen Uberblick bekommen

7.6 Den groBen Uberblick bekommen

Man sieht auf Abbildung 7.11 (Humminbird Helix 12) schén den sehr harten Unter-
grund. Es bilden sich fast 3 Bodenechos durch die Reflexion des starken zurlickkeh-
renden Signals an der Wasseroberflache.

19.4:c L 2
A e _ L e
Abbildung 7.11—Fische auf hartem Untergrund

Die wichtigste Information des Bildes erhalten wir aber durch die langsame Bildlauf-
einstellung. Damit sehen wir, dass sich der gréBte Teil der Fische und Pflanzen auf
dem harten Boden befinden. Einige groBere Rauber stehen links am Rand dieser Zone
(groBere vereinzelte Fischsicheln).

Den Wechsel vom weichen Boden (links) zum harten Boden (Mitte) und dann wieder
zum sehr weichen Boden (rechts) kann man sehr schon erkennen und so den Hotspot
fur sich eingrenzen.

Tipp: Fir mehr Details kann man dieselbe Strecke mit einer flacheren Tiefeneinstel-
lung einfach noch mal Uberfahren, um den Hotspot weiter fiir sich einzugrenzen.

Merke

Harte Bdden sind eigentlich dichtere Béden und markieren markante Angelstellen
unter Wasser. Um harten Untergrund zu finden, mussen folgende Einstellungen
manuell vorgenommen werden.

» Die manuelle Tiefe sollte der doppelten bis dreifachen Wassertiefe entspre-
chen.
» Die Bildlaufgeschwindigkeit muss stark reduziert werden.
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