Helposti asennettava pinta-anturointi materiaalien turvalliseen
kasittelyyn ja suorituskykyiseen litkkeen sdatbéon

Hydraulisia nivelpuomeja kaytetaan laajalti perinteisesta rahdinkasittelysté aina vedenalaisiin
< infrastruktuuriasennuksiin ja éljyntorjuntaan niiden usein hyvasta teho-paino suhteesta
johtuen. Kustannus- ja turvallisuushyddyista huolimatta alykkaat ohjausjarjestelmat tai
etakaytto eivat kuitenkaan ole yleistyneet. Arktisen alueen ihmiselle haasteelliset olosuhteet
’ huomioiden tassa tutkimushankkeessa kehitetdan kustannustehokkaita, kokonaisvaltaisia
anturointiin ja robotiikkaan perustuvia hydraulipuomin liikkeen saatdratkaisuja. Soveltuvuus siirrettavan
kuorman vakautukseen merellisessa toimintaymparistdssa saavutetaan huomioimalla merelld vapaasti
liikkuvan alustan ja hydraulisen nivelpuomin véalinen monimutkainen liikkkeen dynamiikka. Edistyksellisen
anturifuusion ja virtuaalihajotelmiin perustuvan sdatoteorian yhdistelma nostaa seké jarjestelman
turvallisuuden etta suorituskyvyn uudelle tasolle.
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