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Fremgangsmate og system for dynamisk = —
sensorgeometri ved hjelp av formasjonsstyring av —
sensorbarende farkoster 11, 12a-d, hvilke
sensorbzrende farkoster 11, 12a-d opererer under
vannoverflaten, pd bakken, pa vannoverflaten og/eller i 123 \§ /M 12e

lufta, er bemannet og/eller ubemannet, hvilke
sensorbrende farkoster 11, 12a-d er forsynt med ett
eller flere sensormidler, hvilke sensorer er fastmontert
pa de sensorbzrende farkostene 11, 12a-d og/eller
anordnet til de sensorbarende farkostene 11, 12a-d pa
andre egnete méter, sd som slept etter farkostene 11,
12a-d.
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Fremgangsmate og system for sensorgeometri

Oppfinnelsen gjelder en fremgangsmate for dynamisk sensorgeometri ved hjelp av
formasjonsstyring av sensorbaerende farkoster for & oppna en gnsket sensorgeometri i
samsvar med innledningen til patentkrav 1. Oppfinnelsen gjelder videre et system for
gjennomfgring av fremgangsmaten i samsvar med innledningen til patentkrav 13.

Bakgrunn

| forbindelse med datainnsamling brukes i dag farkoster utstyrt med forskjellige typer
sensorsystemer for datainnsamling. Typiske sensorer/applikasjoner kan vaere: multistrle
ekkolodd/havbunnskartlegging, sonar/fiske, sonarer/minejakt, hydrofoner/maritime
seismikk, laserscanner/topografimalinger og lignende.

Farkostens sensorsystemer vil ha en dekningsgrad som er begrenset. Dette loses som
oftest med a kjare sensorbaerer (farkost) i repetitive og delvis overlappende manster for til
slutt & kunne interpolere maleresuitatene til ett helhetlig maleresultat over ett gitt areal.
Typisk vil sensorbzerende farkoster ha en sveert hgy degnrate. For a effektivisere farkost-
basert datainnsamling er det tre innlysende alternativer:

1. @ke sensorbeerers hastighet for dermed & dekke starre areal per tidsenhet.

2. @ke sensorenes dekningsgrad

3. Oke antall sensorer

Hastigheten malingen kan foregd med (farkostens hastighet) er ofte begrenset ut fra
maletekniske begrensninger (kvalitet pA maledata).

Sensorenes dekningsgrad avhenger av maletekniske prinsipper som kan vaere
begrensende. Ofte er det ogsa enskelig a ha stor sensoropplesning, og dermed ma
sensorens effektive sgkeareal holdes nede.

En gkning i antall sensorer er ikke uten videre en farbar vei da sensorene fremdeles er
avhengig av a sitte pa farkosten, og dermed vil ha sammenfallende dekningsomrade.

NO 20063819 beskriver systemer og fremgangsmater for posisjonering av marint
seismisk utstyr, hvilket system omfatter en farteysalgoritme for beregning av en optimal
farteysbane.

Det er ikke kjent publikasjoner som fremviser eller foreslar fremgangsmater for a8 oppna
en gnsket sensorgeometri ved hjelp av formasjonsstyring av sensorbaerende farkoster.

Formal
Formalet med oppfinnelsen er & skape en fremgangsmate for dynamisk sensorgeometri
ved hjelp av formasjonsstyring av sensorbasrende farkoster for @ oppna en gnsket

sensorgeometri. Det er videre et formal med fremgangsmaten a fremme en effektiv
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datainnsamling ved hjelp av de formasjonsstyrte sensorbaerende farkostene i snsket
sensorgeometri. De sensorbaerende farkostene opererer pa bakken (kjgrende farkost), pa
vannoverflaten (flytende farkost), under vannoverflaten (neddykket farkost) og/eller i lufta
(flygende farkost), er bemannet og/eller ubemannet, hvilke sensorbasrende farkoster er
forsynt med ett eller flere sensormidler, hvilke sensormidler er fastmontert pa de sensor-
beerende farkostene og/eller anordnet til de sensorbzerende farkostene pa andre egnete
mater, sa som slept etter farkostene.

Oppfinnelsen

En fremgangsmate i samsvar med oppfinnelsen er angitt i patentkrav 1. Ytterligere
fordelaktige trekk ved framgangsmaten er angitt i de @vrige avhengige patentkravene. Et
system i samsvar med oppfinnelsen er angitt i patentkrav 13. Ytterligere fordelaktige trekk
ved systemet er angitt i de avhengige patentkravene.

En utfarelsesform av en fremgangsmate i samsvar med oppfinnelsen baserer seg pa &
gke maleeffektiviteten og dekningsgraden ved a eke antall sensorer ved hjelp av a
plassere disse sensorene pa fysisk uavhengige sensorbaerende farkoster som videre
styres ved hjelp av fremgangsmaten i samsvar med oppfinnelsen til en gnsket geometri for
sensorene. Med sensorbeerende farkoster menes her alle typer farkoster som kan
handtere sensorer, hvilke sensorbzerende farkoster opererer pa bakken, pa vann-
overflaten, under vannoverflaten og/eller i lufta og kan veere bemannet og/eller
ubemannet. De sensorbasrende farkoster er forsynt med en eller flere sensormidier, hvilke
sensormidier er fastmontert pa de sensorbaerende farkostene og/eller anordnet til de
sensorbaerende farkostene pa andre egnete mater, sa som slept etter farkostene.

En andre utferelsesform av en fremgangsmate i samsvar med oppfinnelsen baserer seg
pa a utnytte informasjon om sensorenes dekningsvinkel til & opprettholde en fast
overlapping selv om avstanden til maleobjektet varier. Dette oppnaes med a variere relativ
avstand mellom de sensorbaerende farkostene.

Ved for eksempel a benytte ubemannede sensorbaerende farkoster som holdes i en
fysisk posisjon ved hjelp av en fremgangsmate for sensorgeometri i samsvar med
oppfinnelsen, oppnar en a kunne gke antallet sensorer i eksempelvis den maritime
malingen uten at kostnaden eker tilsvarende. Dette pa grunn av at de ubemannede
sensorbaerende farkostene vil ha vesentlig lavere drifts- og operasjonskostnad enn
bemannede med tilsvarende kapasitet.

Ved hjelp av en fremgangsmate for sensorgeometri i samsvar med oppfinnelsen vil man
oppna en dynamisk sensorgeometri ved hjelp av formasjonsstyring av de sensorbaerende
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farkostene. Geometrien er kontrollerbar og kan en kan derfor dynamisk forandre
sensorenes relative geometri avhengig av gnsket operasjon.
En fremgangsmate for sensorgeometri i samsvar med oppfinnelsen kan oppsummeres i
felgende trinn:
a) Hent inn formasjonsdefinisjonsparametere,
b) Hent inn formasjonsmedlemstilstandsvektorer,
c) Hent inn egen tilstandsvektor,
d) Sammenlign egen tilstandsvektor med informasjonen fra trinn a) til c),
e) Beregn ny kurs og hastighet,
f) Beregn padrag ut fra trinn e),
g) Sett padrag pa sensorbaerer beregnet i trinn ),
h) Gjenta trinnene a) til g) kontinuerlig.

Trinn a) omfatter innhenting av manuelt definerte parametere som definerer
sensorgeometrien/formasjonens form (relativ avstand og posisjon), samt andre aktuelle
parametere for styring, som eksempelvis sensorenes sgkebredde og/eller sensorens
avstand til maleobjektet eller andre sensormalte parametere som indikerer behov for
formasjonsendring for & bedre den maletekniske kvaliteten. Parameterne hentes
fordelaktig fra en kommandosentral.

Trinn b) omfatter innhenting av de andre formasjonsmediemmenes tilstandsvektorer for
a gi informasjon om deres posisjon, hastighet og retning. Informasjonen er tilgjengelig fra
hvert enkelt mediems/sensorbaerende farkosts navigasjonssystem.

Trinn ¢) omfatter innhenting av egen tilstandsvektor for en sensorbaerende farkost fra
dens eget navigasjonssystem.

Trinn d) omfatter sammenligning av den sensorbaerende farkostens egen tilstandsvektor
med informasjonen innhentet i trinnene a) til c¢).

Trinn e) omfatter beregning av ny ensket tilstandsvektor basert paA sammenligningen i
trinn d). Trinn d) og e) utferes fordelaktig av et formasjonsstyringsmiddel som er innrettet
med programvare/algoritmer og/eller er programmert for dette.

Trinn f) omfatter beregning av padrag for den sensorbaerende farkosten for 4 oppna
gnsket tilstandsvektor ut fra trinn e), hvilket fordelaktig utferes av retnings-
/hastighetsstyringsmidler. Fordelaktig hentes egen tilstandsvektor inn som en referanse for
kontinuerlig sammenligning med ny gnsket tilstandsvektor og kontinuerlig justering av
padraget for a8 oppna den enskete tilstandsvektoren for den sensorbaerende farkosten.

Trinn g) omfatter styring av padraget til den sensorbaerende farkosten ved hjelp av
retnings-/hastighetsstyringsmidiene basert pa en kontinuerlig sammenligning mellom den
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onskete tilstandsvektoren og den sensorbaerende farkostens til enhver tid egen
foreliggende tilstandsvektor for hurtig styring av padraget.

Trinn h) omfatter a gjenta trinnene a) til g) kontinuerlig under en operasjon.

Fremgangsmaten kan gjennomfares ved at hver av sensorbaerende farkost omfatter
retnings-/fremdriftsmidler og et reguleringssystem tilpasset for giennomfaring av
fremgangsmaten.

Fremgangsmate har mange bruksomrader og de sensorbaerende farkostene kan
omfatte sensormidler plassert pa farkosten eller pa annen mate tilknyttet farkosten (sleping
etc.), sa som multistrale ekkolodd/havbunnskartlegging, sonarffiske, sonarer/minejakt,
hydrofonstreamere/maritim seismikk, laserscanner/topografimalinger, ortofoto/
landskapsmaling.

Ytterligere detaljer ved oppfinnelsen vil fremga av den etterfelgende eksempel-
beskrivelsen.

Eksempel

Oppfinnelsen vil na bli beskrevet i form av utfgrelsesformer med henvisninger til de
vedlagte tegningene, hvor:

Fig. 1 viser et kommunikasjonsnettverk i samsvar med oppfinnelsen,

Fig. 2a og 2b viser to ulike sensorgeometrier som kan oppnas ved hjelp av
formasjonsstyring av sensorbaerende farkoster i samsvar med oppfinnelsen,

Fig. 3 viser blokkskjematisk et reguleringssystem for en forste utferelsesform av
oppfinnelsen,

Fig. 4 viser datainnsamling fra havbunnen, og

Fig. 5. viser blokkskjematisk et reguleringssystem for en andre utferelsesform i samsvar
med oppfinnelsen.

| Fig. 1 er det vist et kommunikasjonsnettverk i samsvar med oppfinnelsen som viser
kommunikasjonsstrukturen mellom de ulike formasjonsdeltagerne. Figuren viser et
eksempel med fem sensorbzerende farkoster 11 og 12a-d, hvor sensorbzerende farkost 11
er hovedfarkost og de sensorbaerende farkostene 12a-d er andre farkoster.
Hovedfarkosten 11 omfatter fordelaktig en kommandosentral for overvakning, styring og
manuell innstilling av parametere for & bestemme sensorgeometrien ved hjelp av
formasjonsstyring av de andre farkostene 12a-d. Kommunikasjonen mellom de ulike
enhetene foregar fordelaktig tradigst og de ulike enhetene 11 og 12a-d er forsynt med
midler for trédlgs kommunikasjon, fordelaktig med sanntids dataoverfgringsmidier. Alle
formasjonsdeltakerne/de sensorbaerende farkostene 11 og 12a-d har sin unike adresse.
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Alle formasjonsdeltakerne/de sensorbaerende farkostene 11 og 12a-d kan dermed
adresseres unikt.

Fig. 2a og 2b viser eksempler pa sensorgeometrier oppnadd ved hjelp av formasjons-
styring av de sensorbaerende farkostene 12a-d i forhold til hovedfarkosten 11 i samsvar
med oppfinnelsen. Figurene viser hvordan fremgangsmaten er anvendt pa et flertall
sensorbaerende farkoster 11 og 12a-d for a oppna to ulike geometrier for formasjoner.

Hver sensorbaerende farkost 12a-d omfatter videre et reguleringssystem 100 som er
blokkskjematisk vist i Fig. 3. Reguleringssystemet 100 omfatter fordelaktig formasjons-
styringsmidier 101, retnings-/hastighetsstyringsmidier 102, en blokk for farkosten 12a-d og
et navigasjonssystem 103.

Figuren viser videre informasjonsflyten i reguleringssystemet 100.

Formasjonsstyringsmidlene 101 far i denne utfgrelsesformen felgende input:

1. Formasjonsdefinisjonsparametere 104 — manuelt definerte parametere som definerer
formasjonens form (relativ avstand og posisjon),

2. Formasjonsmediemstilstandsvektorer 105 — de andre formasjonsdeltakernes 11 og
12a-d tilstandsdata.

| tillegg far formasjonsstyringsmidlene 101 informasjon fra et navigasjonssystem 103 om
egen tilstandsdata, sa som posisjon, retning og hastighet fra navigasjonssystemet 103 i
form av en tilstandsvektor 106.

Formasjonsdefinisjonsparametere 104 settes fordelaktig manuelt fra hovedfarkostens 11
kommandosentral eller en kommandosentral i naerheten.

Formasjonsstyringsmidlene 101 er videre innrettet med programvare/algoritmer og/eller
programmert for 8 sammenligne den sensorbaerende farkostens 12a-d egen tilstands-
vektor 106, mottatt fra navigasjonssystemet 103, med input-parameterne.
Formasjonsstyringsmidiene 101 beregner deretter en ny ensket tilstandsvektor for den
sensorbaerende farkosten 12a-d. Den beregnete tilstandsvektoren tilfgres et eget retnings-
/hastighetsstyringsmiddel 102 som setter padraget P pa den sensorbaerende farkostens
12a-d padragsmidler. Den til enhver tid foreliggende sensorbzerende farkostens 11 og
12a-d egen tilstandsvektor 106 hentes fordelaktig inn som en referanse for kontinuerlig
sammenligning mellom den @nskete tilstandsvektoren og den sensorbaerende farkostens
til enhver tid egen foreliggende tilstandsvektor for hurtig styring av padraget.

Pa denne maten oppnéar man en dynamisk konfigurerbar relativ avstand DA mellom de
ulike sensorbzerende farkostene 11 og 12a-d som kan styres til ensket sensorgeometri
ved hjelp av formasjonsstyring av de sensorbaerende farkostene 12a-d rundt hoved-
farkosten 11 i det foreliggende eksempelet. Siden sensorgeometrien (formasjonsstyringen
av de sensorbaerende farkostene) er kontrollerbar kan en derfor dynamisk forandre

sensorenes relative geometri avhengig av ensket operasjon.
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Fig. 4 viser en andre utfarelsesform i samsvar med oppfinnelsen som er tilpasset for
datainnsamling fra havbunnen. Ved datainnsamling fra for eksempel en havbunn 120 har
sensorene typisk en fast gitt dekningsvinkel a. Nar disse sensorene baeres av formasjons-
styrte sensorbaerende farkoster 12a-c gnsker en gjerne at sensorenes dekningsomrade
skal overlappe noe. Gitt at sensorenes dekningsvinkel a er fast vil sensorenes effektive
sokebredde variere med avstand til maleobjekt (havdybden D i dette eksempelet).

| samsvar med oppfinnelsen er det skapt en fremgangsmate som sgrger for at
sensorene opprettholder en fast overlapping selv om avstanden til méleobjektet D varier.
Dette oppnaes med a variere relativt avstand DA mellom de sensorbaerende farkostene
12a-c. Eksempelvis dersom avstanden D gker, kan avstanden DA mellom formasjons-
deltakerne, dvs. de sensorbaerende farkostene 12a-c, gkes pga. at sensoren da vil kunne
undersgke ("se”) en starre bredde av maleobjektet 120. For & gjennomfare dette brukes
avstanden D som en input styreparameter for reguleringssystemet 100°, dvs. som input til
formasjonsstyringsmidiene 101.

Henviser na til Fig. 5 som blokkskjematisk viser reguleringssystemet 100’ for en andre
utferelsesform av oppfinnelsen.

Reguleringssystemet 100’ omfatter som ovenfor formasjonsstyringsmidier 101, retnings-
/hastighetsstyringsmidier 102, en blokk for farkosten 12a-c og et navigasjonssystem 103.
Navigasjonssystemet 103 omfatter i tillegg her en avstandssensor for 4 gi informasjon om
avstanden D til maleobjektet 120.

Figuren viser videre informasjonsflyten i reguleringssystemet 100"
Formasjonsstyringsmidiene 101 far fordelaktig i denne utferelsesformen felgende input:

1. Formasjonsdefinisjonsparametere 107 — manuelt definerte parametere som definerer
formasjonens form og sensorens sekebredde og sensorenes enskede overlapping,

2. Formasjonsmedlemstilstandsvektorer 108 — de andre formasjonsdeltakernes
tilstandsdata.

| tillegg far formasjonsstyringsmidlene 101 ogsa her informasjon fra et navigasjons-
system 103 om egen tilstandsdata, sa som posisjon, retning og hastighet og i tillegg
informasjon om avstanden D ned til maleobjekt i form av en tilstandsvektor 109.

Formasjonsstyringsmidlene 101 er ogsa her innrettet med programvare/algoritmer
og/eller programmert for 8 sammenligne den sensorbeerende farkostens 12a-c egen
tilstandsvektor 109, mottatt fra navigasjonssystemet 103, med input-parameterne.
Formasjonsstyringsmidiene 103 beregner deretter en ny @nsket tilstandsvektor for den
sensorbaerende farkosten 12a-c. Den beregnete tilstandsvektoren tilferes et eget retnings-
/hastighetsstyringsmiddel 102 som setter padraget P pa den sensorbaerende farkostens
12a-c padragsmidier, pa samme mate som i den farste utferelsesformen. Den til enhver tid
foreliggende sensorbaerende farkostens 12a-c egen tilstandsvektor 109 hentes fordelaktig
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inn som en referanse for kontinuerlig sammenligning mellom den enskete tilstands-
vektoren og den sensorbeerende farkostens til enhver tid egen foreliggende tilstandsvektor
for hurtig styring av padraget.

Pa denne maten oppnar man en dynamisk relativ avstand DA mellom de ulike sensor-
bserende farkostene 12a-c som kan styres til ensket sensorgeometri ved hjelp av de
sensorbaerende farkostene 12a-c slik at sensorene overlapper hverandre noe. Siden
geometrien er kontrollerbar kan en derfor dynamisk forandre sensorenes relative geometri

avhengig av avstand til maleobjekt i forhold til sensorenes dekningsvinkel.

Modifikasjoner

Det er klart at ogsa en eventuell hovedfarkost kan veere en likestilt farkost i oppsettene
ovenfor, hvor operasjonen da styres av fra en lokasjon i naerheten. Dersom en farkost i
neerheten benyttes som kommandosentral vil man ikke trenge en hovedfarkost, men alle
de farkostene kan styres til nsket sensorgeometri ved hjelp av formasjonsstyring av
farkostene.

Det er kiart at antallet sensorbeerende farkoster kan varieres til ensket antall etter
gnsket operasjon og formal.

Fremgangsmaten kan videre omfatte ytterligere styringsparametere sa som andre
maletekniske styringsparametre som gir premisser for sensorsgeometri. Eksempelvis kan
den relative avstanden DA varieres som funksjon av refiektert lyd/elektromagnetisme fra
kilde og/eller annen malt sensorfangst som eksempelvis beskrevet under Figur 4.

Fremgangsmaten kan benyttes til formasjonsstyring av bade undervannsfarkoster,
overflatefarkoster (maritime eller bakkebaserte) og flygende farkoster eller en kombinasjon
av disse. For undervannsfarkoster og flygende farkoster vil man i tillegg trenge input-
parametere om den enkelte sensorbaerende farkostens avstand til vannoverflaten og
havbunnen (for undervannsfarkoster) eller avstand over havets overfiate eller til bakken
(for flygende farkoster).

Siden de ulike sensorbserende farkostene kan adresseres unikt gir det muligheter for at
de sensorbaerende farkostene kan utstyres med ulike sensormidler og styres deretter.

Fremgangsmaten kan tilpasses for de ulike sensormidlene som kan handteres av de
sensorbaerende farkostene, sa som multistrale ekkolodd/havbunnskartlegging, sonarffiske,
sonarer/minejakt, hydrofonstreamere/maritim seismikk, laserscanner/topografi, kamera-
systemer/ortofoto/landskapskapmaling, elektromagnetiske/magnetisk sensorer/geologi etc.
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Patentkrav

1. Fremgangsmate for dynamisk sensorgeometri ved hjelp av formasjonsstyring av
sensorbaerende farkoster (11, 12a-d), hvilke sensorbaerende farkoster (11, 12a-d) opererer
under vannoverflaten, pa bakken, pa vannoverflaten og/eller i lufta, er bemannet og/eller
ubemannet, hvilke sensorbeerende farkoster (11, 12a-d) er forsynt med ett eller flere
sensormidler, hvilke sensormidler er fastmontert pa de sensorbaerende farkostene (11,
12a-d) og/eller anordnet til de sensorbaerende farkostene (11, 12a-d) ved hjelp av andre
egnete mater, sa som slept etter farkostene (11, 12a-d), karakterisert ved at
fremgangsmaten omfatter falgende trinn:

a) Hent inn formasjonsdefinisjonsparametere,

b) Hent inn formasjonsmedlemstilstandsvektorer,

¢) Hentinn egen tilstandsvektor,

d) Sammenlign egen tilstandsvektor med informasjonen fra trinn a) til c),

e) Beregn ny kurs og hastighet,

f) Beregn padrag ut fra trinn e),

g) Sett padrag pa sensorbaerende farkost beregnet i trinn f),

h) Gjenta trinnene a) til g) kontinuerlig.

2. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1, karakterisert ved at trinn a) omfatter
innhenting av manuelt definerte parametere som definerer formasjonens form (relativ

avstand og posisjon).

3. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1, karakterisert ved at trinn a) videre
omfatter innhenting av andre aktuelle parametere for styring, s4 som sensormidienes
sokebredde, sensormidienes avstand til maleobjekt eller andre sensormalte parametere

som indikerer behov for formasjonsendring for bedre maleteknisk kvalitet.

4. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1, karakterisert ved at trinn b) omfatter
innhenting av de andre formasjonsmedlemmenes tilstandsvektorer for a gi informasjon om

deres posisjon, hastighet, retning og lignende.

5. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1, karakterisert ved at trinn c) omfatter
innhenting av egen tilstandsvektor for en sensorbaerende farkost.
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6. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1-5, karakterisert ved at trinn d) omfatter
sammenligning av den sensorbaerende farkostens egen tilstandsvektor med informasjonen

innhentet i trinnene a) til c).

7. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1-6, karakterisert ved at trinn e) omfatter
beregning av ny gnsket tilstandsvektor basert pa sammenligningen i trinn d).

8. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1-7, karakterisert ved at trinn f) omfatter
beregning av padrag for den sensorbaerende farkosten for 48 oppna ensket tilstandsvektor
ut fra trinn e).

9. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1-8, karakterisert ved at trinn g) omfatter
styring av padraget til den sensorbaerende farkosten ved hjelp av retnings-
/hastighetsstyringsmidiene basert pa en kontinuerlig sammenligning mellom den gnskete
tilstandsvektoren og den sensorbzerende farkostens til enhver tid egen foreliggende

tilstandsvektor for hurtig styring av padraget.

10. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 1-9, karakterisert ved at trinn f) fordelaktig
videre omfatter bruk av den sensorbaerende farkostens egen tilstandsvektor som en
referanse for kontinuerlig sammenligning med ny @nsket tilstandsvektor og kontinuerlig
justering av padraget for 4 oppna den enskete tilstandsvektoren for den sensorbserende

farkosten.

11. Fremgangsmate i samsvar med patentkrav 5 og 6, karakterisert ved at trinnene d) og
e) utferes av et formasjonsstyringsmiddel innrettet med programvare/algoritmer og/eller er

programmert for dette.

12. Fremgangsmaéte i samsvar med patentkrav 1-11, karakterisert ved at et
navigasjonssystem gir informasjon om tilstandsvektoren til den sensorbzerende farkosten,
samt annen informasjon, sa sensormidienes avstand til et maleobjekt eller andre
sensormalte parametere som indikerer behov for formasjonsendring for bedre maleteknisk

kvalitet og lignende.

13. System for gjennomfegring av fremgangsmaten i samsvar med patentkrav 1-12, hvor
systemet omfatter en eller flere sensorbaerende farkoster (11, 12a-d), hvilke
sensorbaerende farkoster (11, 12a-d) opererer under vannoverflaten, pa bakken, pa
vannoverflaten og/eller i lufta, er bemannet og/eller ubemannet, hvilke sensorbaerende
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farkoster (11, 12a-d) er forsynt med ett eller flere sensormidier, hvilke sensormidier er
fastmontert pa de sensorbzerende farkostene (11, 12a-d) og/eller anordnet til de
sensorbaerende farkostene (11, 12a-d) ved hjelp av andre egnete mater, sa som slept etter
farkostene (11, 12a-d), karakterisert ved at hver sensorbaerende farkost (11, 12a-d)
omfatter et reguleringssystem (100, 100’) hvilket omfatter formasjonsstyringsmidier (101),
retnings-/hastighetsstyringsmidler (102), en blokk for den ubemannede farkosten (12a-d)
og et navigasjonssystem (103).

14. System i samsvar med patentkrav 13, karakterisert ved at formasjonsstyringsmidiene
(101) er anordnet for mottak av formasjonsdefinisjonsparametere (104, 107), og/eller
formasjonsmediemstilstandsvektorer (105, 108), samt den sensorbarende farkostens (11,
12a-d) egen tilstandvektor (106, 109).

15. System i samsvar med patentkrav 13 og 14, karakterisert ved at et

navigasjonssystem (103) er anordnet for & skape tilstandsvektoren (106, 108).

16. System i samsvar med patentkrav 13, karakterisert ved at navigasjonssystemet (103)
videre er forsynt med midler for tilleggsinformasjon, s4 som sensormidienes avstand til et
maleobjekt eller andre sensormalite parametere som indikerer behov for formasjonsendring

for bedre maleteknisk kvalitet og lignende.

17. System i samsvar med patentkrav 13, karakterisert ved at formasjonsstyringsmidiene
(101) er innrettet med programvare/algoritmer og/eller programmert for sammenligning av
den sensorbaerende farkostens (12a-d) egen tilstandsvektor (106, 109) med
formasjonsdefinisjonsparametere (104, 107) og/eller formasjonsmediemstilstandsvektorer
(105, 108), samt er innrettet med programvare/algoritmer og/eller programmert for

beregning av ny ensket tilstandsvektor for den sensorbaerende farkosten (11, 12a-d).

18. System i samsvar med patentkrav 13, karakterisert ved at retnings-
/hastighetsstyringsmidier (102) er innrettet for & beregne padrag og sette padrag for den
sensorbaerende farkosten (11, 12a-d).
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