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Kontaktfrie operasjoner ved bruk av robotarm ombord

Hvorfor?
 Større fartøy gjør det farlig å legge til ved merd
 Forankring er tidkrevende

Hva har vi gjort?
 Sett på potensielle applikasjoner for robotarm 

om bord på servicefartøy
 Simulert hvordan servicefartøy og robotarm blir 

påvirket ved ulike værforhold, og hvordan de 
kan utføre operasjoner på akvakulturvirksomhet

 Laget regulatoralgoritmer for å styre robotarm
 Skalerte tester i laboratoriet med robotarm 

montert på en hexapod som 
emulerer bølgebevegelser

Illustrasjon: MacGregor
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Kontaktfrie operasjoner

 ROV utsetting og innhenting
 Henting av dødfisk

 Kobling av overføringslange for fisk

Illustrasjon: LiftUp

Foto: Rostein AS
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