


August 26 - 29:
SCOOT goes all In!

https://scootech.se/allin2019/

Tester, demonstrationer, information, motesplats, teknisk support, ....



SCOOQT:

Tillgangliggor olika typer
av matplattformar for
smaforetag | Vastsverige.
For innovations- och
utvecklingsprojekt ar
kostnaden liten eller
ingen.

Kontakta
torsten.linders@gu.se for
mer information (eller
bes6k www.scootech.se)



mailto:torsten.linders@gu.se

Marina vetenskaperna behéver 6ka antalet observationer i havet VASENTLIGT
for att kunna adressera de just nu stora vetenskapliga fragorna, tex
klimatforandringar, vattenstandshojning och att bedoma hur stor manniskans
paverkan ar i den marina miljon. 80-85% av havet ar fortfarande outforskat.

Overvakning av den marina miljén behover ocksa uppgraderas. Vi behover
planera for regelbundet karterande av de marina miljoerna och biotoperna.

For att mota behovet av matdata behovs en vasentlig uppgradering av de
marina matmetoderna. Detta uttrycks i manga internationella policydokument
- inklusive rekommendationer fran G7s forskningsministrar
(http://www8.cao.go.jp/cstp/english/others/20160517communique 2.pdf)

Satellitmatningar: Global tackning, regelbunden repetition (dag till vecka) och
langa tidsserier (dekader). Vi behover liknande under ytan.


http://www8.cao.go.jp/cstp/english/others/20160517communique_2.pdf

Antalet stora forskningsfartyg
kommer inte att 0ka vasentligt den
narmsta framtiden....

Antalet autonoma matfarkoster okar
snabbt, och kommer fortsatta oka...

Marina matmetoder maste komma bort fran beroendet av
stora forskningsfartyg




Framtidens matplattformar







"Gliders”



“Glidare” (Martin Mohrmann och Seb Swart)

GPS + IRIDIUM

Y

missions

U = 25 km/day
Gliderman 2-5 km between dives

Autonomy = 2-10 months
(or woman)
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overcoming the very low frequency “snapshot” sampling from ships



Gliders are ideal to measure the submesoscale

~ 4 km for dives to 1000 m depth
~ 0.4 km for dives to 100 m depth

*Infurmati-:n included in each dive’s log and data files |



Aven autonoma ytfartyg blir allt vanligare
och fyller behovet av tatare matningar.

Sensorer: Behover stabila, sma, billiga
sensorer pa autonoma farkoster. Samma
sensorpaket anvands med fordel pa flera
plattformar. Behov for innovationer — the
devil is in the details



Gliders bra plattform som kan uppfylla behovet for att 6ka antalet
matningar i havet. En flotta med gliders kan 6vervaka ett omrade i
manader (ar) och expandera de matningar vi behover. Gliders kan
styras genom satellit och man planera underhall sa att fartygstiden
anvands optimalt.

Gliders kan inte utfora kartering av botten (inte en bra plattform for
akustiska instrument), dom kan inte navigera under vatten, eller bara
storre sensorer.

Mer avancerade AUVer behovs for kartering och da man behover
position under vattnet (samt storre sensorer).



Stora omraden dar havet annu ar helt outforskat, tex under flytande
glaciarer...




Man kan skicka in en AUV for att kartera och undersoka (enda sattet)

Grundad inlandsis

Isgrotta

Kontinentalbrant



Fimbulisen
Swath bathymetry of ice shelf underside along a
flowline, Courtesy of Keith Nicholls, BAS




Undersidan av havsis
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Men istjocklek beh6éver matas underifran for att
Genom satellitradar far vi globala fa korrekta varden. Algoritmer behover kalibreras
uppskattningar av isutbredning...

SARAL/AltiKa

b S

Snow

Williams et al, N. Geosc, 2014



Men istjocklek beh6éver matas underifran for att
Genom satellitradar far vi globala fa korrekta varden. Algoritmer behover kalibreras
uppskattningar av isutbredning...

SARAL/AltiKa

4 "\\ . ICESat-2

Williams et al, N. Geosc, 2014



Length: approx.7.5m
Diameter: 875 mm

Weight: 1850 kg

Ran — sammanfattning

Kongsberg Hugin 3000 AUV

3000 m
300 km

4 (max 6) rechargeable and
swappable Lithium Polymer
batteries

36 hours




Ran — design

- Batterier
_ e Buoyancy

Control & navigation
processor (CP)

Payload processor (PP)



Kommunikation
Kan vara autonom upp till 36
timmar (dvs ingen kommunikation)

Kan kommunicera under vattnet
med ljudsignaler upp till 2-3 km
(endast lite information - dalig
bandbredd)

HiPap ombord => underlattar

| ytlage: Satellit, radio och Wi-Fi



Ran — kommunikation

Under vatten
e USBL (HiPAP Transponder)
e cNODE Command Link

e Data Link

| ytan
e  WiFi
* Jridium

e UHF radio link




Ran — navigation

Modes of operation

Estimated navigation error

Real-Time Posit-Processed
Autonomous: no updates, straighti line |0.09% of DT (CEP50) <= 0.08% of DT (CEP50)
Autonomous: GPS fix every 1-2 hour 2-10m 1-4m
Autonomous: NavP UTP ranging 5m 2m
0.5-6 m (dependingondepth [0.5-4m

Supervised: HiPAP USBIl updates

and GPS accuracy

IMU (Honeywell Hg9900)
GPS Receiver (AUV: Novatel)
Compass (Leica DMC)

Forward Looking Sonar/Anti-
Collision System

Imagenex sonar and KM algorithms
for improved contour following and
obstacle avoidance

Altimeters
Kongsberg Mesotech 200/675 kHz
forward and down looking

Doppler Velocity Log (DVL)
Nortek 500 kHz



Ran — akustiska sensorer

e Sub-bottom profiler
EdgeTech DW-216,
configurable chirp pulses

e Sidescan sonar
EdgeTech dual frequency,
75 kHz and 410 kHz

e Multibeam Echosounder
Kongsberg EM2040, 200-400 kHz,
0.72 x 0.72 beam width,
swath coverage sector up to 1409




.

» u n ‘eu» x [:- o From AUV - Auto 0 m
% Subbottom profiler (Edgetech 2205) =
| Akustisk ‘'rontgenkamera’ (




Akustisk ’kamera’ (Sidoskannande sonar som
Sidescan sonar (Edgetech 2205) = kan na upp till 1 km)




Sydoslgrunnen
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- Olika sonarer kan kombineras for att ge

St dalianla information om bottnens struktur och

SRR R vad som lever dar. Olika bottentyper ger
R olika eko.

QLS puxed sediinent - Behover kartlagga grundtillstand och
vilka miljoer vi har i vara vatten.

Forskning pa SLU om tralningens
betydelse, om fiskars relation till
bottentyp, hur syrefria bottnar paverkar
fisken.
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SC-D: soft sedfment e

SECS U : D). soft-sedir SN E pr=ss Jonas Sundberg Mattias Skold
https://www. blogeosaences net/10/3421/2013/bg-10 3421-2013. pdf SLU SLU



-------

Barentshavet

Dessutom:
Salthalt
Temperatur
Stromhastighet
Koldioxidhalt +
pH
Syrgashalt
Nitrat
Fluorescens
Grumlighet

S

Smaskaliga strukturer i havet (gar ej observera med dldre metoder) bestaimmer tex tillgangen av naringssalter.
Med AUVn kan vi bestimma syrgas, nirsalter och koldioxid med stor upplésning i tid och rum. Aven under
och nara havsis dar det ar mycket svart att fa matningar (maste borra hal eller bryta isen).




Ran — ovriga sensorer

Upward looking DVL / ADCP
Contros HydroC CO2
Sea-Bird/Wet-Labs ECO Triplet (FLBBCD)

Sea-Bird/Satlantic Deep SUNA
(max 2000 meter)

2x Sea-Bird combination
SBE-19plusV2 and SBE-43



Nya sensorer

Finns ett tomt utrymme 60
cm langt, 87 cm diameter,
med 6 st RS232 konnektors
plus ethernet / LAN dar man
kan installera nya sensorer
(for tester och
samkalibrering)



Eurofleets+ tillgang till forskningsfartyg och utrustning:

https://www.eurofleets.eu/access/sea-call-oceans/

Sept 27th


https://www.eurofleets.eu/access/sea-call-oceans/

Exempel anvandning (Antarktis 2019)



Ran under ‘’domedagsglaciaren’:
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[ v reverse
I_ yincl. zero

Wy revamse
I_ wincl. zem

Vv revamse
I- yincl zero
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‘w—' Depth of sea floor

Jamforelse fartygets och Rans — jgzm
kartering:

Helt ny upplosning — kommer ge ny -
kunskap om nedisning och avsmaltning

200 m
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Ran

e Tillgang via SCOOT for smaforetag. Tester och innovationer. Tex
* Sensorer
 Mjukvara (databehandling, automatisering, kartering, GIS-applikationer)
* Miniatyrisering
* Systemintegrering

e SCOOT all in: Mission i Gullmarsfjorden tisdag 9 - 15. Kom med forslag!
* Tekniker svarar pa fragor (integrering osv)
* Om intresse: Avsatta dagar for tester



	Slide Number 1
	Slide Number 2
	Slide Number 3
	Slide Number 4
	Slide Number 5
	Slide Number 6
	Slide Number 7
	Slide Number 8
	Slide Number 9
	Gliders are ideal to measure the submesoscale�But shallower and/or faster dives use more battery
	Slide Number 11
	Slide Number 12
	Slide Number 13
	Slide Number 14
	Slide Number 15
	Slide Number 16
	Slide Number 17
	Slide Number 18
	Slide Number 19
	Slide Number 20
	Slide Number 21
	Slide Number 22
	Slide Number 23
	Slide Number 24
	Slide Number 25
	Slide Number 26
	Slide Number 27
	Slide Number 28
	Slide Number 29
	Slide Number 30
	Slide Number 31
	Slide Number 32
	Slide Number 33
	Slide Number 34
	Slide Number 35
	Slide Number 36
	Slide Number 37
	Slide Number 38
	Slide Number 39
	Slide Number 40
	Slide Number 41
	Ran



