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Hensikten med prosjektet var a utvikle et sensorbasert og automatisert elektrisk styringssystem for
et Launch and Recovery System (LARS) til en ubemannet undervannsfarkost (AUV). Malet var a

Allt()matlsert elektTISk koordinere to motoriserte akser under sjgsetting og opptak, og a muliggjgre kontrollert drift med
: ett enkelt tastetrykk. Prosjektet omfattet elektrisk design, integrasjon av PLS, sensorer og
StyrlngSSYStem fOr aktuatorer, samt implementering og testing av sekvenser og sikkerhetsfunksjoner.

LARS til AUV
Resultater og sentrale funn

Prosjektet resulterte i et utviklet elektrisk styringssystem for LARS, der PLS, enkodere og
sensorer ble integrert i én samlet lgsning for automatiserte sekvenser. Det ble
implementert sekvenser for sjgsetting og opptak, samt sikkerhetsfunksjoner og
signalbehandling for koordinert styring av to motoriserte akser. Systemet ble testet pa land,
med og uten last, og resultatene viste kontrollert funksjon samtidig som de avdekket behov

henriklj@hhenriksen.com : : , . . ) L.
Bachelor | ingenigrfag, elektronikkingenigr for ytterllgere justering under belastning. Videre testing i sj@ ligger utenfor rammene for
dette prosjektet.
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