Sid:1 (19)

NORSECRAFT @

Sjomatning med Apache 3

Afry 2021-10-11.
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Bakgrund

Afry ser stora mojligheter i den nya metoden att sjomata som Norsecraft Geo Position
AB erbjuder. Vi tror att vi kan bade 6ka var konkurrenskraft och forbéattra
arbetsmiljén genom att anvanda den nya metoden, sdger Lennart Gimring matchef
Afry. Vi kommer att kunna snabba upp processen och 6ka kvaliteten pa utfort
uppdrag dven matuppdrag i farlig miljo, t.ex. i kraftstationernas narhet ar enklare med
en obemannad utrustning.

Vi har darfor beslutat att titta narmare pa systemet som erbjuds genom att utféra

sjomatningsuppdrag som beskrivs nedan. Det &r ett valdigt kravande uppdrag, sa
tekniken kommer verkligen att séttas pa prov.

System

Apache 3 ir ett komplett sjomitningssystem for kust, insj6 och ilv bestaende av USV
utrustad med single beam echo sounder, dubbel GNSS f6r exakt riktning, IMU f6r
navigering under broar och bryggor, kommunikation via 3G /4G eller radio mellan
kontrollstationen pa land och baten (USV). Allt i ett litet format med lag vikt (7kg exkl.
sensorer) som enkelt kan hanteras av en person. Programvara for planering av autonom
navigering och insamling av maitdata.
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De tre vattenmagasinen pa en sammanlagd yta av total ca 2Ha ska volymbestammas.
Tidigare har manuella metoder anvénts med en relativt stor osakerhet framst beroende
pa fa matpunkter. Den nya metoden kommer att leverera betydligt fler méatpunkter
som leder till minskad osékerhet pa volymbestamningen.

Referenssystem Sweref99 20 15, RH2000
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Underlag
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For planering av rutt for Apache ar det en fordel om matomradet digitaliseras som en
sluten polygon. Det kan genomforas direkt i planeringsprogrammet men enbart mot
Google Earth som bakgrund. For ett battre resultat anvands Lantmaéteriets WMS-tjanst
for Ortofoto. Med Orthofotot som bakgrund skarmdigitaliseras omrade 1-3 med
faltdatorprogrammet Magnet Field.

Omradena exporteras till planeringsprogrammet i format SHP med referenssystemet
SWEREF99 20.15, RH2000.

Omrade #1

r;,

Vald Area

Linje

Kod
Strang
Omkrets
Area

Yta (DTM)
Lager

MOMR2

MOMR

2

1818.656 m
73745.756 (Kv. m)
Anv. €j

MatOmrade

NIORSECRAFTQ@



Sid:5 (19)

Omréde #2
P =

4

o
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Vald Area ”
Linje MOMR1
Kod MOMR
Strang 1
Omkrets 3046.064 m
Area 73959.595 (Kv. m)

Yta (DTM) Anv. €j
Lager MatOmrade
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Omrade #3

Vald Area ’

Linje MOMR3

Kod MOMR

Strang 3

Omkrets 2266.960 m

Area 49146.450 (Kv. m)

Yta (DTM) Anv. €j
Lager MatOmrade
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Ruttplanering.

Med en ruttplanering styrs baten automatiskt som underlattar matningen betydligt
men baten kan &ven styras manuellt helt utan planering. Oftast passar en kombination
av bagge metoderna bast.

Ruttplaneringen utfors i programsystemet som medfdljer systemet. Genom att
importera SHP-filen med omrade och ange sektionsavstand och fardriktning skapas
rutten.
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Genomforande

Mandagen 11/10 infor avfard till matomradet traffades vi for en tva timmars
systemgenomgang av Niclas Ruta pa Norsecraft Geo Positions AB’s kontor i
Sollentuna. Vi som deltog var Lennart Gimring, Andreas Svedberg, Violeta de Lama,
Dagmara Krumina fran AFRY samt Bengt Lindell och Niclas Ruta fran Norsecraft
Geo Position AB.

Darefter packade Lennart, Andreas och Bengt bilarna och korde till Umea for
overnattning. Vi fick hjalp av Niclas att skapa rutter for de tre omradena som vi tittade
igenom pa Hotellet. Vi kunde konstatera att det kanske skulle bli svart att kora enbart
efter rutten pa grund av sjogras, stenar och gamla bryggor vid strandkanten.

Vi raknade med att mata dammarna pa tva dagar med en reservdag och bestamde
starta med omrade norr.
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Uppstart faltméatning

Systemet monteras upp intill kraftverket med god sikt av storre delen av dammen.
Dammarna ligger mitt i samhallet s det fanns bra tackning av Internet via GSM/LTE
darfor valde vi att anvanda internet for GNSS korrektionsdata fran TopNet Live via
NTRIP och kommunikation mellan bat och landstation. Skulle internet saknas kan en
radiobrygga och en GNSS bas anvéndas men den behdvdes inte hér.

Landstationen bestar av en PC med internetanslutning som stromsattes med en
konverter ansluten till bilens 12v system. Det visade sig dock att strommen brots trots
att tandningen i bilen var pa som skapade problem. Vi diskuterade andra l6sningar
men en dator med 10-15 timmars drift &r att foredra. I PC’n kors matprogrammet
HydroSurvey som kontinuerligt visar batens lage och djup fran ekolodet. Har finns
aven mojlighet att bl.a. se batens framfart och mandvrera 360-kameran.

Baten navigeras aven med en fjarrkontroll med reglage for fart, fram, back och gira
babord eller styrbord. Pa fjarrkontrollen finns &ven en knapp med tre lagen, manuell
styrning, kor efter rutt eller atervand till hempunkt.
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Baten forbereds for matning genom att installera batterier, starta upp den och 6verfora
rutten fran PC’n.

Baten sjosattes, samtidigt konstateras det ar det bra med stovlar. Det gick bra d&ven om
det hade underlattat med en batshake. Vi startar matningen genom automatiskt kora
efter rutten och kan félja baten pa landstationens skarm.

Vi hade stor hjalpa av ultraljuds radarn som varnade oss for ovanvatten hinder som
det fanns gott om. Speciellt om avstandet till baten var hogre an 150m sa blev det
valdigt svart att se sma hinder som stockar mm.
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Vi anvande manuell styrning att komplettera delar av omradet som inte omfattades av
rutterna eller allt fér manga hinder som stockar, och grena mm som flét runt i vattnet.

Det visade sig att det gick véldigt bra att kora baten manuell sa vi beslutade att kora
hela omrade mitt och syd manuellt. Trots det korde vi fast baten 6-7m fran stranden,
vi tog hjalp av batens motorer och till slut kom vi loss for egen maskin. Baten ar
utrustade med tva starka motorer som &r kapslade och fast monterade, dvs inget roder.
Darfor riskerar vi inte att propeller eller roder skadas i den valdsamma mandvern och

vi slapp en simtur i det kalla vattnet.

NIORSECRAFTQ@



Sid:12 (19)

Faltkontroll

Métningen avslutades redan forsta dagen och efter resan till hotellet processades
maétdata och en bottenmodell skapas i Magenet Field for kontroll. Matuppdraget
avlutat.
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Berakning av matdata

Matdata lagras bade i Baten och i Landstationen (PC) for att sakra upp att inga data
gar forlorat ifall kommunikationslanken tillfalligt bryts. Bryts kommunikationen en
langre tid atervander baten till hempunkten som bestamts innan matningen startas.
Skulle det intraffa 6verfors de saknade data fran baten till PC via WiFi av anvéandaren.
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Kontroll/Editering av data

Ekolodet mater djupet genom att mata tiden for ekot att fardas genom vattnet fran
séndaren till botten och tillbaka till mottagaren. For en korrekt djup berdkning anges
darfor ljudets fart i vatten. Det finns mdjlighet att ange olika farter beroende pa djup
som ar lampligt att anvanda vid stdrre djup och vid matning i salt eller brackt vatten.
Djup kan &dven filtreras for att automatisk minska stora avvikelser.
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Ekot reflekteras pa botten eller vegetationen pa botten, vid kortare perioder kan ekot
upphora eller ge avvikelser t.ex. vid mycket grunt eller turbulens i vatten. Avvikelser
kan &ven forkomma i samband med mycket undervattensvegetation. Genom att
manuellt editera dessa avvikelser kan djupdata réttas till innan resultatet exporteras.

Infor export av data ges mojligheten att reducera datamangden som anges i antal
punkter per meter.

Export av data

Né&r matdatat ar kontrollerat fortsétter processen genom att skapa en textfil
innehallande plan-koordinater och djup (Z). Referenssystem for plan och héjd
definieras i projektet, i detta fall Sweref99 20:15, RH2000. Data exporteras i ett
valbart text-format eller DXF for vidare bearbetning eller leverans.

* Name,xy,HighRelativeDepth, LowRelativeDepth

Name,xy,HighRelativeDepth
LEUSZERRE S Name B, L HighDepth LowDepth

Name,B,L HighDepth
Name,B,L HighSeabedHeight,LowSeabedHeight
Name B, HighSeabedHeight
South CASS-High
South CASS-Low

W Merge Files Name,xy,HighDepth,HighSeabedElevation
Name,xy
Name,x,y, HighSeabedElevation
Name,B,L HighSeabedElevation

File Type ~ R Name, x y, HighDepth HighSeabedElevation
dat Custom

Format gt Format

E=1
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Berakning av Volym

Volymen berdknas i Magnet Field.

gL E= /
1001

DTM (¥ta) Volym
Resultat

Uts:
Max Hojd 41.162 m

Original:

Yta (DTM)  Syd_SL_bottenl_TM

Schakt 0.000 m3

2D Area 63607.833 m2

3D Area 65023.388 m2
=

NIORSECRAFTQ@



e e S S

o
Mg

g

210923_AFRY_Robertsfors_1

@
4
CE
N ()
N
8 7

Grafisk vy av resultatdata
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