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* Norges nest st@grste eksport (129 mrd i
2024)

* Norge er verdens stgrste produsent av
atlantisk laks: ~1.3 millioner tonn i 2024
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Nest farligste yrke i Norge

* Mange manuelle, repetitive oppgaver

* Klimabesparelser via fjernoperasjon

* Redusert belastning pa ansatte
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w2 Robotikk i havbruk — utfordringer

Komplekst miljg — balger,
strogm
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Var forskning og utvikling

* Navigasjon i krevende miljg
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Var forskning og utvikling

* Navigasjon i krevende miljg
— Ma tenke nytt
— Hvordan bruke sensorene pa nye mater?
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* Navigasjon

* DVL forover
— Autonom notfglging
— Not-relativ DP
— Not-relativ baneplanlegging
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* Navigasjon

* DVL forover
— Autonom notfglging
— Not-relativ DP
— Not-relativ baneplanlegging

8 x video speed
Depth:
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* Navigasjon

* DVL forover
— Autonom notfglging
— Not-relativ DP
— Not-relativ baneplanlegging
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* Navigasjon

* Multimodale metoder
— Kamera + sonar

The demonstrated RAFT-Stereo method is able to detect the distance
to the net using rectified stereo image pairs
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* |nspeksjon

* Teorl:
— Nar styringen er automatisk er det enklere a gjgre visuell inspeksjon automatisk
— Kan holde konstant fart og avstand til not
— Bedre grunnlag for maskinsynmetoder

" Inference speed(avg): 15.7 ms




SINTEF

Var forskning og utvikling

* 3D baneplanlegging
— Generelle metoder med garanterte sikkerhetsmarginer
— Simulert pa Eelume og felttestet pa ROV

* Kombinert med digitale tvillinger
— Egne modeller av strukturer og roboter

Resifarm (NFR:NO-327292)

Cv The Research Council <% SKARYV
A? of Norway F TECHNOLOGIES

A Eelume

SUBSEA INTERVENTION

2023-07-06 17:07:22
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Autonom SLAM under vann

Cam4 (Side-Left)| = CamO (Front-Right)| e Cama3 (Side-Right)

Arbeid fra PhD-student Mohit Singh ved NTNU
Autonomous Robots Lab knyttet til prosjektet ResiFarm

Mohit Singh (mohit.singh@ntnu.no)

Kostas Alexis (konstantinos.alexis@ntnu.no)

Blackfly S Color Came

Autonomous Robots Lab (autonomousrobotslab.com/) Manual
Repositioning bX
Resifarm (NFR:NO-327292)
CV) The Research Council <88 SKARV A Eelume
A of NOTway ’ TECHNOLOGIES SUBSEA INTERVENTION
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Navigasjon:

— Struktur-relativ navigasjon

— Trenger ikke sensorer med lang rekkevidde
— Multimodal navigasjon

— Relevant for energiproduksjon, offshore vind,
tareproduksjon

Baneplanlegging

— Tryggere autonome metoder som kan brukes i
utfordrende miljg

— Kombinere med digitale tvillinger

— Anvendelser innen energiproduksjon, offshore vind,
arkeologi, mineralutvinning




SINTEF

Fremover

* Visatser knallhardt pa undervannsrobotikk
— Fjordlab — Infrastrukturprosjekt sammen med NTNU. Innkjgp i 100-millionersklassen.

* Spennende metoder under utvikling ROV maneuvering T
— Maskinlaering for posisjonering “i blinde” ROV station keeping —— P
) g p J g Pilot pre-flight checl: B Co-pilot 1
- | nterven SJ on Operate grabber and ROV

Operate skid and ROV

Operate manipulator

° V| V| | Sama rbe | d em ed d ere I Co-pilot pre-flight check
- Spenﬂende mUIigheter | Virkemidde|appa ratet Fig. 3. Average monthly workload for each task. The dark and light areas

represent the minimum and maximum workload, respectively

Teigland, H., Hassani, V., & Mgller, M. T.; Operator focused
automation of ROV operations
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Kontakt

Sveinung.Ohrem@sintef.no

Nettside:

LinkedIn:

L
N

Sveinung Johan Ohrem
Research Manager
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