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~ Helposti asennettava pinta-anturointi materiaalien turvalliseen
y kasittelyyn ja suorituskykyiseen liikkeen saiatoon

\ Hydraulisia nivelpuomeja kaytetaan laajalti perinteisestd rahdinkasittelystd aina vedenalaisiin
’ infrastruktuuriasennuksiin ja oljyntorjuntaan johtuen niiden usein edullisesta teho-paino
suhteesta. Kustannus- ja turvallisuushyddyistda huolimatta alykkdat ohjausjarjestelmat tai
etakayttd eivat ole yleistyneet. Arktisen alueen ihmiselle haasteelliset olosuhteet huomioiden tdssa
tutkimushankkeessa kehitetdan kustannustehokkaita, kokonaisvaltaisia anturointiin ja robotiikkaan perustuvia
saatoratkaisuja, jotka soveltuvat merellisessd toimintaymparistossa siirrettavan kuorman vakautukseen.
Hankkeessa huomioidaan myds vapaasti liikkkuvan alustan ja hydraulisen nivelletyn puomin vélisen
monimutkaisen liikkeen dynamiikka. Yhdistamalla edistyksellinen anturifuusio ja virtuaalihajotelmiin perustuva
sdatoteoria paastaan uudelle tasolle seka turvallisuuden etta suorituskyvyn osalta.

Saatujen tulosten perusteella vapaasti liikkuvat liiketilat pystydan ratkaisemaan kayttamalla riittavalla
tarkkuudella sdddettavia arktisiin olosuhteisiin soveltuvia inertia- ja paikannusratkaisuja. Koejarjestelyd on
laajennettu kattamaan useampia hydraulisen manipulaattorin vapausasteita. Lisdksi joustavien rakenteiden
vaikutusta sdadinsuunnitteluun on tutkittu ja tullaan vield tutkimaan. Joustavat rakenteet voivat aiheuttaa
merkittavia stabiliteettiongelmia ja rajoittaa sdatotarkkuutta.
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