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Agenda

« Bakgrunn for arbeidet i WP 3

« Motivasjon og malsetting

* Modellering og estimering av
sensorfisk | r@r

* Tradlgs overfgring av data fra
sensorfisk i rgr

* Oppsummering
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Bakgrunn

B Kompass til
e | halibreringsformal
= - -

| Datalogger: Akselerasjon.
rotasjon, kompassretning,
trykk op temperatur

« Sensorfisk - samlet mye maledata over tid
« Kvalisys + OWITOOLS WP 1
» Trykkforskjeller, stat, akselerasjoner, ...

« Nyttige data som funksjon av tid - men enda
bedre som funksjon av posisjon i rgret!

« Utfordring: hvordan far mer ngyaktig
posisjonering av sensorfiskdata?

o Alternativ 1:

» Estimere posisjon basert pa data og a priori
kunnskap

« Alternativ 2:
» Folge sensorpakken i sanntid via tradlgs kobling

« | WP 3 har begge retninger blitt utforsket
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Modellering og estimering av sensorfisk

+ Soker a utvikle en dynamisk modell |
» Posisjon, hastighet 2] |
BsE o “. : |
» Tilgjengelige relevante data | 7 A A ' B
» Akselerasjon 1 /0 LI YV .
* Trykk
« Magnetband Yo w0 w0 s w0 s wo s w0
» Hvorfor ikke bare integrere akselerasjon?
« Pos =|vel, vel = Jacc?? min @ (z(1). y(©). u(®). p. t,)
* Dobbel integrasjon farer til at stgy |, _ a0 _
akselerasjonsmaling -> store posisjonsfeil o = f{e(0),3(0) 1), p)
g(=(0). y().u(0).t. p)=0
* Derfor en modell som: e* = 2(8)
» Tar trykk, akselerasjon og magnetband som inputs i',iz:(‘:::“
» Gir estimat pa posisjon og hastighet giennom rgr 2’ s m()S &

+ Lases via optimalisering — med & bruke faktisk p'<p<p"
rgrlengde (a priori kunnskap) som mal
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Tradlgs overfgring av data —

WELFARE INDICATOR [ L L B ————

« Sgker a muliggjere sanntidsmaling av
biologiske parametere

» Bade sensorfisk og levende fisk med merker

_ (9) () ()
» Vanskelig a bruke etablerte metoder __ = T — I
« Mye designet for bruk i luft/frie vannmasser — et . S =
ikke vanntylt rar av metall e oz
* Lav bandbredde e
 Derfor utviklet en metode basert pa
induksjon
« Sensorpakke i rgr koder maledata som RGVAVAYES N
varierende magnetfelt 3 sl Induktiv

. KabeISPoIe pa utsiden av raret plukker opp N
magnetfelt og omgjear til nyttesignal igjen

» Muliggjer kontinuerlig overfgring av data med
hay frekvens
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Tradlgs overfgring av data

« Kommunikasjonstest pa lab
* Ragr fylt med saltvann
» Sensorpakke plassert i indre rar

« Sensorpakke sender signal — leses av med
ledere pa utsiden 4

Tek A Trig*d M Pos: —400.0ns SAVESREC
-

Action

» Resultat: det er muIi? a overfgre
informasjon tradlgst fra sensorpakke

* Fremtidsutsikter s — " Saving
* Mulig publikasjon

o _: . . . Select
« Pa sikt: implementere i sensorfisk for Folder
kontinuerlig overvakning ved gjennomkjgring
* Mulig a utvide til fiskemerker/telemetri T L
CH1 S00mY  CHZ2 100m% M 250ws CH2  =23.6mY

éﬁrrent Folder is &'y,
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Oppsummering AP3

» Modell — mulig & estimere posisjon og hastighet
» Lokalisering av de stagrste belastningene for fisken
» Godt grunnlag for fremtidig utvikling

» Tradlgs kommunikasjon med sensorfisk
+ Proof of concept gjennomfart

» Muliggjgrende teknologi for bade sensorfisk og
annet utstyr

* Fange opp hendelser kontinuerlig
» Overfgre data til bruker on-site

* Til sammen:
» Bedre utnyttelse av data fra sensorfisk

* Mulighet for mer holistisk estimering av fiskens
tilstand i fremtiden

« Fremtiden: koble mot biologiske resultater fra andre
arbeidspakker, spesielt AP 1
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