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Bakgrunn

e Kunnskap om krefter/belastning fisken utsettes for under
rgrtransport

e Det er utviklet en sensorpakke som maler:
* Akselerasjon
* Rotasjon
e Trykk

* Temperatur

Kompassretning
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"SENSORFISK"
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Programvare

Innlasting av Innlasting av
maledata kalibrasjonsdata

Korreksjons-
beregning

Stevfiltrering og
Datakorreksjon

Komplementeer-
filtrering

Datarotasjon til
referansesystem

kraft, hastighet,
posisjon

Korreksjon ihht
kjente data

Presentasjon
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Metode — Kalibrering
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Metodetest — Datainnsamling i felt

e Data ble samlet inn ved et slakteri i Nord-Norge den 10/11-16.
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Maleresultater - Kraftprofil
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Maleresultater - Hastighetsprofil
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Maleresultater - trykk
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Erfaringer

e Maskinvare:
e |P X8 tettingsgrad ="IP X8"
e |Innpakking ma tilpasses formalet
» Kalibrering krevende pga sensorikkens utfgrelse

e Kamera har begrenset nytteverdi slike rgr

* Programvare:
* Krevende prostprosessering av data
* Resultatet er fglsomt for filterparametere

e Darlig tilgang til ngyaktig dokumentasjon gjgr det vanskelig & oppdatere malingene.
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Relevans for velferd og kvalitet

Akselerasjon i retning nord
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Videre arbeid

e Maskinvare:

e Alternative utfgrelser for "sensorfisken"

e Alternativt kamera m/lyskilde

* Programvare:

e Selvkalibrerende malinger: "9-punkts optimalisering"

e Tilstandsestimator som drives av malingene

e Metode:
e Utvikle bedre metode for slipp og gjenfangst

e Bedre kombinasjon av malingene gjort i rorene med kjente posisjoner:
* Utvendige magneter?

e Oppmaling med GPS?
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Konklusjon

 Metoden gjgr det mulig a knytte ulike malinger til relativ posisjon i rgr:

» Akselerasjon / kraft
e Hastighet
* Trykk

 Metoden gir mulighet til sammenlikning av data hentet inn i ulike rgrsystem

e Det vil veere mulig a se datasett i ssammenheng med f.eks pre-rigor tid
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Teknologi for et bedre samfunn
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