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Undervannsrobotikk i ulike domener

SINTEF

MILITARY

- .
Forsvar Havbruk

Konstruksjon, inspeksjon,
vedlikehold

Telekom Arkeologi

Dangerous | Distant Dull
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Vanskelige og komplekse miljg—
A . :
AAA Operasjoner i bglgesonen,
eksponerte lokasjoner

Fleksible strukturer og
@ deformasjoner — Operasjoner i
dynamiske miljg

B> Biomasse — 200.000 fisk i merdene

Risikable og kostbare operasjoner




Utfordringer: L@sninger:

e Komplekse miljg/bglgesone e Robust kontroll
e Dynamiske miljg (strukturer/fisk) | o @kt autonomi
e Posisjonering/navigasjon e Lokal navigasjon

* Digitale tvillinger




Robust kontroll

e Extended Kalman Filter (EKF) for tilstandsestimering og filtrering
e Dynamisk posisjonering

e Robuste hastighetsregulatorer
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@kt autonomi — Notfplging

Depth: 7. 22m;Temp:8C

2020-10-29 12:14:03 :
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@kt autonomi — Autonome oppdrag
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Lokal navigasjon
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Lokal navigasjon

e Posisjonsestimering fra laser-kameramalinger
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Lokal navigasjon
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Depth: 7.22m;Temp:8C
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Digitale tvillinger — ulike niva

F@r Exposed

1 - Descriptive
O - Standalone

DNVGL-RP-A204 (2020) Qualification and assurance of digital twins.

EXP'SED



Digitale tvillinger — Hvordan?

Vertical displacement for circular floatting collar

0.6 A eeln il
* Startet med avanserte fysikkbaserte modeller 1
e Reduserte kompleksitet — muligjgr sanntid
* Modellene mates med data fra sensorer i sanntid .
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Kontrollrom for fjernoperasjoner/digitale tvillinger

SINTEF




Fremtidsutsikter

* Flere roboter entrer merdene — fler operasjoner muliggjgres

e Havbruk til havs og eksponert havbruk gker behover for robotikk og
digitale tvillinger

o Pkt grad av autonomi og digitale tvillinger kan muliggjgre nye
produksjonssystemer

SINTEF



SINTEF

Teknologi for et bedre samfunn
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