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Hissversionen (av behovet, i alla fall...)
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Sk
e
att rnar;ex'_. Unnai
Sékerhet:/a Per paon Sbéirg
ob ' Egenskapen i en [farkost] eller kOns;(r av(s LAZQ')ra
emanna att inte ha nagot folk ombord "Uktiop, ?)

D

Egenskapen hos en [funktion]
Autonom att vara auktoriserad att
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| ett (for-)definierat
Al Lite olika satt att programmera sammanhang




..modeller av sakerhet?

Ingen modell

Riskkallor — Ta bort dom farliga sakerna!
Sekvenser och feltradd — inga singelfel!

Epidemiologiskt — olyckor | vassa anden ar
orsakade av omstandigheter i trubbiga anden

Tillstandsmodeller — olyckor orsakas av
storningar och tappad styrning

Systemiska — tight koppling och komplexa
Interaktioner kommer att orsaka olyckor...

Interaktionsbaserat (dynamiskt) ??
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Space,
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Kontextuell styrning
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Sociotekniska system

« Bade folk och programvara bidrar till att
tilsammans hantera situationerna

« Den kognitiva funktionaliteten ar distribuerad
mellan folk och programvara

« Det finns manga nivaer av oberoende
processer, som verkar under olika temporala
begransningar

[Boyd] - OODA-loopen
[Sheridan & Verplank 1978]
[Erik Hollnagel; JCS, COCOM, ECOM]

DESCRIPTIY,
OF INTERACT1gy

H
1. FUNCTIons
o o
ng it g options ¢
‘_\4 % 1mplemen. 1" computer | sgq cTs vt
~ . .
Y 1[ actign
& ’ e— STAKTS action
_ Ll 2. compyte, hai
e . mining the fm”ﬂnsb _—
— wiRet i
'_,/f—— “?\'\ Q\\‘) l_"
\ .\;\ﬂ‘\““ FLL (E\ED ant ‘ ! B P
* Q"“ = e ‘,— -
R S | ~
- A L : 1.
-~ . = : Y Dptfg":;‘u;‘fg helps determine ] \N\
i (e V99 i [i which human :'499!31;5 One, REQUESTS Options
T st %‘ ;\;gn\““ A - eed not follow, . T
o ¢

tREDUESTs SELECT acﬁun]f

SELECTS
diffepeggjﬁon {can po -~ 5

STAHTS ﬂ(-'t'lun




Kognitivt/funktionellt perspektiv

Resonemang Koordination/samarbete?
Utvéardering g/tala?\é Var ligger
Datafusion A g exekverlng_en av dessa
funktioner?
Hur mycket tid gar det at
v . . .
Sensordata- Utférande av for kommunikation?
tolkning Observation «<—— :
handling
Sensorer Fysiska gransytor
Omgivning (tex styrning,

propulsion




Varlden, modellen och datorn
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Olika processer har/tar olika lang tid
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Brus

Relevant
operativt

/» Resa/uppdrag sammanhang?
/’ Navigation /

Undan-
manover

/ Forutsattningar
Intern /

Overvakning




Styrfunktioner ("stacken”)

___________________________________________

___________________________________________

Planerad rutt
|
Planerad undanmandéver
Mer séallan | Oftare
Reaktiv undanmandver

|
Kurs, fart

Styrning

Kontinuerligt
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Systemmodell (OODA-fyrkanten...?)

L Andra .
O t )
Voot Pagaende samverkande Anvandare
uppdrag enheter (ombord / i land)
, |
A/D Tolkning
_ T fusion Lageshild Styrfunktioner
Funktioner ("Varldsmodell”) ("Stacken”)
A/D || AID
Sensorer Kommunikation Styrning
Konstruktion |
produktion
Farkost




Verksamhet

Enforcer Il
(CB90)
x1

Piraya USV
x4

Ars-

Transportstyrelsen (sjo),
WASP WARA-PS, RISE,
Saab kompetenskluster,
— Intern test & experimentvht

Mini-USV
X6



Enforcer 3 (Stridsbat90)

Gyrostabbad EO/IR Luft/yt-spaningsradar

Vaderstation Fast EO 360/270

4/5G-com
Navradar

Sat-com

Lidar

Enhetsfasten IMU/INS 19”-rack Operators- och forarstod
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Perception och positionering
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Reaktlv undanmanover
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Planerad undanmanover

0 100 200 300

East, (m)

400 500

Wingqvist, Olofsson et.al. (2023), "COLREGs-Aware Collision Avoidance for ASVs in Archipelagos — a Stretchable
Optimization Method”, Submitted to 2023 IEEE/RSJ Intl. Conf. On Intelligent Robots and Systems (IROS)
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Planerad undanmanaover (simulering)
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Wingqvist, Olofsson et.al. (2023), "COLREGs-Aware Collision Avoidance for ASVs in Archipelagos — a Stretchable
Optimization Method”, Submitted to 2023 IEEE/RSJ Intl. Conf. On Intelligent Robots and Systems (IROS)
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Ruttplanering (Iedningsplats, operator)
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Forarvy ombord

BIManWIndow oo e i S S  Sesee
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Autoskapa en rutt

a5 g
Tones SState:
57

Distance:5572m
Lastforce:2216
- 92

-
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« Harifran och dit (rott till gront)
« Skapar och testar olika brytpunkter
 Sparrlinje pa djupkurvor
» Valjer basta forslaget
 Repetera

« Rutten presenteras som forslag

« Undanmandver etc. under forflyttning
enligt tidigare bilder

Stopwatch 4 7834
Stopwatch 3 7835
Stopwatch 2 8708
Stopwatch 1379
Last force 5378,57403328741

Best course and force 322,974562785355 131,201840063362
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Nagra aspekter av system och tid

. wilitel
 Distribuerat system \Iaﬂab\\\te
komponenter sa langt ifran varandra att kommunikation "tar tid”

« Langsam/sen kommunikation forsamrar styrning

« Hur lang tid ett meddelande tar beror bland annat pa
 Meddelandets storlek ReleVant
. Tillganglig bandbredd d
« Natverkets topografi
« Den fysiska miljon; som fukt, temperatur, sjogang och hinder
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Vart ar vi pa vag...? W

« Svarmande beteenden
* Ingen central styrning
e Svarm vs svarm?

« [Fartyg] stod for multistatisk [sonar] spaning

» Intermittent sektorspaning — flyt(t)ande sensorer
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« Dubbelrorligt logistikstod — (flyg-mark-bat-dyk)
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