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Det er ikke et samlet milje for
undervannsteknikk ved NTNU

Undervannsteknikk baserer seg pa en rekke disipliner

0 Hydrodynamikk

0 Kybernetikk

O Robotikk

0 IKT

O ----

Ikke samlet "syntese-milje" for undervannsteknikk ved NTNU

Det finnes ikke et studie r'oar'am/s'rudier'efning som heter
undervannsteknikk ved NTN

Men det finnes en rekke miljger som arbeider med
undervannsteknikk, og som baserer seg pa mer enn en disiplin
Det sterkeste(?): Marin teknikk - som baserer seg pa:

0 Hydrodynamikk

0 Kybernetikk

0 Konstruksjonsteknikk

0 Havmilje

O Marine operasjoner



I Nedvendig basis for marine
konstruksjoner og operasjoner

Mil jo Last Lastvirkning Kapasitet

o Bolger o Trykk o Deformasjoner | © Knekking

o Strem o Krefter o Spenninger o Buling

o Vind o Brudd

o Jordskjelv o Utmatting
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Reguleringsteknikk / Systemkunnskap
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Et spersmal som ofte gjentas:

Hva er undervannsteknikk?

Dette er i alle fall ikke undervannsteknikk!




Men dette er!
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Undervannsoperasjon

To perspektiv:
Systemet: Operasjonen med alle dens faser og komponenter
Detaljene: Hvor stor blir krafta i wiren under inntrekking?




Slanke marine konstruksjoner; eksempel pa forskningsprosjekt:

Hva skjer nar et borestigerer glipper?
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Slanke marine konstruksjoner; eksempel pa PhD-prosjekt

Kollisjon mellom parallelle stigerer

NTNU

|

Tradisjonell
hivkompensering
basert pa konstant
strekk.

Ulik dragbelastning
kan fore ftil
kollisjon mellom
rerene

Alternativ
hivkompensering
basert pa lik

total lengde av rer
og kompensator
gir nceer parallelle
rer som ikke
kolliderer




I Rerledning i fritt spenn;

Ormen Lange / virvelinduserte svingninger

NTNU




I Eksperimentell undersokelse (MARINTEK)
av rer med og uten “"helical strakes"

NTNU

T3120 V=1.4m/s Striked riser
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4 PhD-kandidater
som arbeider
med VIV

vil bli ferdige

i lopet av de
neste to arene

\ |

T2120 V=1.4m/s Naked riser



Infrastruktur for forskning og undervisning
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Vart nye flaggskip:
Forskningsskipet Gunnerus

NTNU

Johan Ernst Gunnerus (fedt 28.
februar 1718, ded 25. september
1773) var en norsk biskop og
naturforsker, kjent som en av

stifterne av Det Kongelige Norske
Videnskabers Selskab.
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Avansert

WORLD CLASS -

HiPAP® 500

High Precision Acoustic Positioning System

&

KONGSBERG

people, technology and dedication




Senkekjol med div. maleutstyr

Utstyr som skal komme

NTNU
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Workhorse
Long Ranger ADCP

Trondheimsfjorden er
500 meter dyp, og et
ypperlig laboratorium
for forskning!




I Eksempler pa hva vi har gjort:
0,

o Maling av strem fra AOV

o Foto-mosaikk

o Fotogrammetriske modeller

o Interferometrisk side-scanning
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Sonar :
Altimeter  Drop weight
Sub-Bottom Side-Scan Sonar Multibeam Eche

Profiler transducers transducers Sounder
transducers

Control Link transducer
Data Link transducer
Nav Transponder transducer

\ Nav Transponder transducer
\ Drop weight

apler Velocity Log

Maling av strem
fra AOV
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Postprossesering av maledata

Fle [Data Analysis  Auxiiary Flot  Color plot
Auiliary variable plot options
| 0.5552 m/s
¥ AUV East velocity 0.3342 m/s
o 05634 m/s
L] 001001 s
I~ AUV couse 149.3 Deg M
¥ AUV depth 024 m
™ ALY alitude 40 m
™ AUV heading 150.2 Deg M
™ ALY ol 0122 Deg
| -1.307 Deg
1| 150.8 Deg M
™ ADCF ol .44 Deg
™ ADCP pitch -0.04 Deg
™ Salinity 0.04 psu
1] 11.23Deg C

Colarplat variable

| Corected velocity mag (ADCP compass)

=]

0.12344 /s

Tirne: 12:07:36
Data paint: 1317
Longitude [DecDeq]: 101108
Latitude [DecDeg): E3.3515
ADCP arig. ensemble number. 1318
Bin: 10
Bin depth [m] 227

[¥ Ensemble unning average: |3+ I ensembles

[¥ Bin running average: |3 - I bins.

Secs per ping: 0.66
Fings per ensemble: g
Ensemble averaging window duration [s] 11.93
Std deviation of averaged set at pointer. 0.08833
Distance travelled this window [m] 777
Bin averaging window length [m]: B
Beam spread at depth [m]: 16
Hariz. faatprint of enzemble [awg) at depth [m]: 238
™ Quantify current dir.
™ Display diff betw. auv heading and curent
™ Show current amows.

Set MaM limi: | 0.8

Feleaze map zooml Measzure in map

Map ARDCF  CTD  Export Help

Bin number
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20038

17812

16585

13358

1113z
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6679

4453
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13:03:07

13.06:23

13:00:48
£ Data point number

13:13:08

Longitude Pisters]

13:16:28
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Last view
Zoom full
Refresh plats

m's

Heading
]

Click and drag ta zoom

Click ta stop distance measurerment.




Presentasjon av resultater

<} ANCOR CTD viewer

imits Load geodata @ “iew full map

Long

Depthin

fon QU




Eksempler pa
fotomosaikk




I Eksempel pa fotomosaikk
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Fotogrammetr

Ramme for bruk ved arkeologisk

undersekelse/utgraving

NTNU
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Ramme i arbeid:




1 2

I Registrerte funn:

NTNU

. Mug

. Hull

. Wooden plank 1

. Wooden plank 2

. Wooden plank 3

A D(W[N| =

. Sponge
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Interferrometric side-scanning

Kaldtvanns-koraller ved Tautra i
Trondheimsf jorden




Marin kybernetikk: eksempler

O O O O O o

Forskningstemaer:

Posisjonering av neddykket last
Regulering av tralsystemer

Regulering av seismiske kabler
Inspeksjon, installasjon og intervensjon
Kranoperasjoner

Undervannsroboter




Marin kybernetikk:
Modellbasert styring av engangs-farkost
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Mnsket tilstand:

Modellert tilstand:
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CeSOS.

Centre of Excellence on Ships and Ocean Structures

NTNU
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Principal
Research
Areas

. Structural
Integration of Mechanics

Disciplines

Automatic
Control

Research
Challenges
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