AUTOMATIC CONTROL

REGLERTEKNIK
' Nl IR AVEESET Search and Rescue Underwater-HT23 @ /) SAAB

LiTH

Projektdirektiv
Gustav Zettergvist 2023-08-22 Sida 1
Projektnamn Search and Rescue - Underwater
Bestéllare Gustav Zettergvist, ISY
Projektledare Student
Projektbeslut Andreas Géllstrom, Jonatan Olofsson och Gustav Zetterqvist
Projekttid Lasperiod 1-2, HT 2023. Projektet klart senast vid projektkonferensen.
Rapportering Lopande rapportering: Varje vecka ska tid rapporteras per person och

aktivitet samt en statusrapport inlamnas.

LIPS-dokument:
e Kravspecifikation
Projektplan med aktivitetslista
Oversiktlig tidplan
Enkel testplan
Designspecifikation
Testprotokoll
Motesprotokoll med en enkel statusrapportering
Tid ska rapporteras per person och aktivitet en gang i veckan
Protokoll éver beslutspunkter
Anvandarhandledning
Dokumentation av projektresultat i form av en teknisk rapport
Efterstudie med uppféljning av resultat och anvénd tid

Krav pa rapportering utdver LIPS-dokumenten:
e Muntlig presentation av foregaende funktionalitet for
bestallaren
e Muntlig presentation av slutgiltigt system for bestallaren
e Posterpresentation
e Muntlig presentation for foretag dar genomfdrande och resultat
beskrivs
e Hemsida som beskriver projektet
e Film att publicera pa Youtube
o Nyskriven kod ska uppfylla (en sammanfattning av) Googles
kodstandard: https://google.github.io/stylequide/cppguide.html
Parter Kund: Andreas Gallstrom och Jonatan Olofsson, Saab Dynamics
Bestéllare: Gustav Zettergvist, ISY
Projektgrupp: 8-10 studenter

Projektets En av Saab Dynamics stora avdelningar konstruerar
bakgrund och undervattensfarkoster av olika typer. De hér anvénds till exempel for
syfte minrgjning och inspektion av infrastruktur under vatten.

Nar en undervattensfarkost rakar ut for nagot under ett uppdrag
aktiveras en nddpinger — en akustisk undervattensfyr som maojliggor
lokalisering och bargning. Efter att nédpingen upptackts och farkosten
lokaliserats ungefarligt kan det vara lampligt att undersoka situationen
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narmare, sarskilt vid uppdrag dar flera farkoster samarbetar och darmed
redan befinner sig i narheten.

For att vara resurseffektivt kravs att en operator ska kunna ha hand om
flera farkoster i flera uppdrag samtidigt. En forutséattning for detta ar en
hog grad av autonomi, dér operatéren endast fattar hdgnivabeslut, och
farkosterna sen sjalvstandigt utfér uppdragen.

Projekts mal och | [Malet med det hér projektet ar att félja upp en ungefarlig lokalisering
effekt av farkost i nod (en s kallad nédpinger) som redan genomforts med
hjalp av dronare (fjolarets projekt). Givet den tidigare lokaliseringen
ska en undervattensfarkost (UUV) ta sig hela végen fram till pingern
och skicka ngdvéandig information till operatoren.

En del av projektet behandlar signalkedjan av hydrofon-data for att
filtrera fram nddpingerns signal och anpassa styrningen av farkosten
darefter for att uppna en effektiv och precis lokalisering. Mycket av den
har funktionaliteten kommer att behdva testas i vattentank.

Den andra delen i projektet ar styrningen av undervattensfarkosten.
UUV:en bor autonomt kunna férdas till koordinater, processa data och
avgora nasta malpunkt baserat pa tillganglig information. Till viss del
kan det har goras i simulering, men en UUV ska ocksa byggas for att
demonstrera en verklig operation.

Det ar viktigt att farkosten kommer tillbaka efter avslutat uppdrag.
Projektet behover alltsa hantera potentiella fel och sakerstélla att
farkosten gor det aven da fel eller storningar upptrader. Ett sadant fall
kan vara forlorad kommunikation med basstationen.

Det finns flera andra intressanta aspekter av problemet, som alla kan
tankas utforskas i projektet baserat pa projektdeltagarnas intresse.

Malet ar att projektet ska demonstreras i bassang i Tannefors och/eller i
\attern.

Uppdraget ska kunna utforas saval med de fysiska plattformarna som i
virtuell simuleringsmiljo. En redan utvecklad software-in-the-loop
(SIL) simuleringsmiljo finns i robot operating system (ROS2), vilken
kommer kunna fungera som en grund for att kombinera de fysiska och
virtuella plattformarna.

Projektets Projektets langsiktiga mal &r att skapa ett autonomt avsokningssystem
langsiktiga mal som traffsakert och effektivt kan lokalisera nddstallda
undervattensfarkoster. Det innebér att saval reglering och planering
som positionering och signalbehandling maste fungera bra. Systemet
bor ocksa vara enkelt att integrera med annan mjuk- och hardvara.
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Projektet ar en del av ett det stérre projektet Search and Rescue pa Saab
Dynamics som &ven omfattar CDIO-projektet Search and Rescue —
Land. Det langsiktiga malet for det 6vergripande projektet ar att skapa
ett system bestaende av samarbetande farkoster som autonomt kan losa
olika problem relaterade till avsokning samt lokalisering och
undsattning av nodstallda, saval i vattenmiljo som pa land.

Delleveranser

BP2 ska infalla senast tre veckor efter forsta forelasningen. Da ska
foljande levereras:

\VVid BP3 ska foljande levereras:

\Vid BP4 ska foljande delfunktionalitet levereras:

\Vid BP5 ska foljande levereras:

\Vid BP6 (innan projektkonferensen) ska foljande levereras:

Dessutom ska tidsrapportering per aktivitet och person samt
statusrapportering lamnas in till bestallare en gang per vecka.
Statusrapporten skall &ven skickas till kunden.

Verbal presentation av systemet (helst fore BP2)
Kravspecifikation

Projektplan inklusive tidsplan

Utkast pa designspecifikation

Designspecifikation
Testplan

Forsta utkast av en fungerande simuleringsmiljo
Testprotokoll for krav pa ovanstaende funktionalitet

Beslut ifall projektet kommer att ske endast i simulering eller
aven pa den utgivna hardvaran.

All funktionalitet

Testprotokoll

Anvandarhandledning

Presentation dar det visas att kraven i kravspecifikationen &r

uppfyllda

Teknisk rapport

Efterstudie med uppfoéljning av resultat och anvénd tid
Posterpresentation

Hemsida som beskriver projektet

Film att publicera

Installationsguide

Projektdeltagare

Projektroller som maste finnas i projektet:

Projektledare (valjs av bestallare i samrad med projektgruppen)
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e Dokumentansvarig

e Designansvarig

e Testansvarig

e Mjukvaruansvarig
Hardvaruansvarig

Gruppens samlade forkunskap skall inbegripa
e Reglerteknik
e Signalbehandling och sensorfusion
e Programmering, programvaruarkitektur och
mjukvaruutveckling, (i synnerhet C++ och eller Python)
e Kunskap om och intresse for hardvara och sensorer

Onskade kunskaper/ intresse att lara sig mer av
¢ Signalbehandling for undervatten

Autonoma farkoster

ROS (Robot Operating System)

Parameter-estimering

UUV-reglering

ISY:
Kontakter Gustaf Zetterqvist, gustav.zetterqvist@liu.se (Bestéllare)
Ashwani Koul, ashwani.koul@liu.se (Handledare)

Saab Dynamics:

Andreas Gallstrom, andreas.gallstrom@saabgroup.com (Kund),
Jonatan Olofsson, jonatan.olofsson@saabgroup.com (Kund)

Philip Andersson, philip.e.andersson@saabgroup.com (Handledare)
Erik Soderberg, erik.soderberg@saabgroup.com (Handledare)

Inforandebeslut Tas av bestallare vid BP2.

Inkdpsansvar All nédvandig utrustning och programvara tillhandahalls av Linkdpings
universitet och Saab Dynamics.
Kostnader Projektmedlemmar:
e Varje projektmedlem skall spendera 240 timmar pa projektet
ISY:

e Handledningstid: 40 timmar
e Ett projektrum

Saab Dynamics:
e Handledningstid: 40 timmar
e Undervattensfarkost
e Vattentank

Finansiering/ Saab Dynamics

Kostnadsstélle
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