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1. Allmant

Efter direktupphandling blev DVNS anlitade av Karlskrona Kommun for att genomféra en
sjomatning av ett givet omrade beldget pa den norddstra sidan av 6n Tjurké. Anledningen till
sjomatningen ar att man pa kommunen vill ta reda pa vilken bottenbeskaffenhet som finns i
omradet, om det finns spar efter att det har tagits sand fran bottnen i omradet samt om det finns
vaxtlighet i omradet.

2. Sjomatningsomradet
Sjomatningsomradet ar drygt 34000 m2 stort och beldget pa den norddstra sidan av on Tjurko (se
bild 1).

Bild 1. Sjomatningsomradet exporterat ur Google Earth. Det gulmarkerade omradet avser
sjomatningsomradet.

3. Tidsplan
Sjomatningen genomfdérdes 2025-01-15. Hela omradet mattes under samma dag. Kvalitetskontroll
av insamlat data genomférdes samma dag.

4. Kvalitetsstandard
Matningarna uppfyller IHO S-44/FSIS-44 Special Order.

5. Koordinatsystem

Matningarna har utforts i koordinatsystem SWEREF99TM.
Geoidmodell: SWEN17_RH2000

Hojdsystem: RH 2000

6. Positioneringsmetod
For positioneringen har anvants POSMV Surfmaster samt RTK med korrigering via 4G Lantmateriets
SWEPOS.



7. Metodbeskrivning

Kursavstand anpassas efter multibeamlodets svepbredd och sa att en 200% bottentdckning uppnas
inom matomradet. Multibeamlodets nyttjande strakbredd som avses anvdanda ar maximalt 150°
(£75° fran nadir). Objekt (>0,7m) pa djup <20 m skall kunna detekteras inom +45°, vilket betyder
att pa grunt vatten berdknas kursavstandet utifran +45° strakbredd.

Objektdetektion enligt kraven i FSIS-44, betydande objekt/vrak skall korslodas. Djupdatadensitet
skall vara sa att ovannamnda objekt detekteras minst av 3 giltiga traffar langskepps samt
tvarskepps.

8. Utrustning
Multibeamkarteringen har utforts fran sjoméatningsbaten Tumstocken (se bild 2). Baten ar forsedd
med multibeamekolod Norbit iWBMSE, 400kHz med max 6ppningsvinkel pa 160° 512 stralar.

* Positionering: POSMV Surfmaster.

*  GPS/RTK: Norbit integrerad GNSS/Trimble 540AP

* Online ljudhastighet: Integrerad SVP.

* Manuell matnings av ljudhastighet: Valeport SWIFT
* Emlid RTK

Bild 2. DVNS sjomatningsbat Tumstocken.



9. Metoder for kalibrering och funktionskontroll

Patch-test har genomfoérts innan matning enligt DVNS standardrutin for multibeammatning
beskriven nedan. Tre linjer kors parallellt med varandra i bada riktningarna (se bild 3). Linjerna kors
over en slant. De insamlade filerna anvdnds sedan for berdkningar i BeamworX Autopatch (se bild
4).
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Bild 3. Exempelbild extraherad ur mjukvaran BeamworX Autopatch fran ekolodning utford av
DVNS.
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Calibration Results

Combi Roll Pitch Hdg Quality ARoll APitch  AHdg

2 2-3 L 57 0.997 -0.596° -0.83°  0.83°
4 3 A 25 4-6 1.016 -0.576° -0.63°  0.66°
& 4 4-5 s 5-7 1.006 -0.585° 0.57° | 0.77°
& 5 6-7 G-l 4-6 1.000 -0475° -098°  037°
4 6 67 6-7 5-7 0.988 -0.534° 0.74°  0.70°
ADVISED MOUNTING ANGLES Average -0.549°  -0.77°  0.64°
SDEV  0.045° 0.15°  0.18°

Bild 4. Exempelbild extraherad ur mjukvaran BeamworX Autopatch. Berakningsrapport fran
ekolodning utférd av DVNS.



10. Resultat och rapportering

Undersokningsomradet ar beldget intill en mindre bukt dar det finns ett antal bryggor, samt rester
av gamla bryggor/palar och mindre stensattningar. Detta har inneburit att vi inte haft mojlighet att
kartera omradet allra ndarmst strandlinjen, da dessa hinder omojliggjort framfart med bat.

Allt insamlat data har hanterats i mjukvaran BeamWorx AutoClean. Plottarna (bilderna) har
genererats ur ett data med lagre grad av cleaning for att den vaxtlighet som finns i underséknings-
omradet ska synas. Detta galler dven for Backscatterbilderna. Siffrorna som syns i plottarna avser
bottnens hojd i RH2000. Plottarna levereras data i bildformat .TIF och .KML.

Alla punktfiler har exporterats ur ett data med hogre grad av cleaning for att "tvatta” bort
vaxtlighet och ge djupdata fran bottnen. Matdata kommer att finnas tillgangligt for nedladdning av
Malin Sjostrand, Milj6- och samhallsbyggnadsforvaltningen / Karlskrona Kommun. Méatdata
levereras som XYZ-filer, griddat data 0,5 m Mean.laz 0,5 m Shoal.pts.

Bild 5. Vadret var under dagen vackert med svag vind. Inga vagor blev tillrackligt hoga for att det
skulle paverka matningarna negativt. Matdatat ar av god kvalitet. Foto: Ulf Langstrom

| det insamlade datat ar det tydligt att det finns en stor mdngd vaxtlighet pa bottnen i
undersokningsomradet. Vaxtligheten syns som en skrovlig yta i plotten och dven pa
backscatterdatat fran de grundaste delarna narmast land och dnda ut till 4,9/5m. OBS! Dessa
siffror indikerar bottnens hojd i RH2000 och sager alltsa inget om vattenstandet.

Vi kan inte se nagra spar efter att man fraktat bort sand fran bottnen i undersékningsomradet. Det
syns inga spar av gravning och man kan inte heller ana nagra halor eller djupare partier som skulle
kunna vara orsakade av gravning eller muddring.



Bild 6. Sjomatningsomradet som plot. Bild exporterad ur mjukvaran BeamWorx AutoClean.



Bild 7. Sjomatningsomradet som Backscatterdata. Bild exporterad ur mjukvaran BeamWorx
AutoClean.



11. Felbudget
Felbudget har berdaknats med gransvarden for IHO Special Order (se bild 8).

u]_l Statistics

Summary Distribution

Summary:

Used Survey Boundary: NONE

Survey Accuracy: Standard = IHO Special Order, a = 0.2300, b = 0.0075
Footprints conform Survey Accuracy: 39305960 (100.005%)

Accepted Footprints: 39306009 (61.44%)

Rejected Footprints: 24666919 (38.56%)

Has Reference Layer: Yes [File:A]

Has Design Layer: No

Has Corrected 95% Conf, Layer: No

Cell Statistics:

Cell Size: 0.25

Total Number of Filled Cells: 560456

Total Number of Empty Cells: NOT CALCULATED

<Show Holes or use a Survey Boundary=

MNumber of Cells with Hit Count of at least 1: 569456 (100.00%3)

Attribute Statistics:

Height - Mean:-4.13, Minimum Mean: -5.75, Maximum Mean: -0.23
Height - Overall Minimum: -5.75, Overall Maximum: -0.22

Span - Mean: 0,07, Minimum: 0,00, Maximum: 0.46

95% Conf Level - Mean: 0.04, Minimum: 0,00, Maximum: 0.25

Survey Accuracy - Mean: -0.22, Minimum: -0.25, Maximum: 0.00

Count - Mean: 69, Minimum: 1, Maximum: 5598

Reference - Mean: 0.00, Minimum: 0.00, Maximum: 0.00

Difference - Shallowest: 0.00, Minimum: 0.00, Maximum: 0.00, SDEV: 0.000
Difference - Mean: 0.00, Minimum: 0,00, Maximum: 0.00, SDEV: 0.000
Difference - Deepest: 0.00, Minimurm: 0.00, Maximum: 0,00, SDEV: 0.000
Intensity - Mean: 1269.46, Minimum: 120.74, Maximum: 9001.75

Track Statistics:

Total Track Length (Enabled Files): 3319.35
Total Track Length (Disabled Files): 309.88
Total Survey Time (Enabled Files): 48:52.328
Total Survey Time (Disabled Files): 04:24.206

Bild 8. Felbudget. Bild exportera ur mjukvaran BeamWorx AutoClean.

12. Programvaror som anvants vid insamling och efterbearbetning
Vid insamling av data anvands BeamworX NavAQ och Autopatch. Vid efterbearbetning av data
anvands BeamworX AutoClean.

13. Kvalitetskontroll av insamlat data
Vattenytan mattes in fore genomférd survey med hjélp av Emlid RTK och jamfoérdes kontinuerligt
under matningen mot systemets onlinedata (se bild 9-11).
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Bild 9. Resultat inmatning av vattenytan fére sjomatning. Skarmklipp ur mjukvaran Emlid Flow.
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Bild 10. Position for inmatning av vattenytan foére sjdmatning. Skarmklipp ur mjukvaran Emlid Flow.



Bild 11. Inmétning av vattenyta med Emlid RTK. Foto: Johanna Langstréom

14. Resurser och ansvarig

Fartyg: Tumstocken

Forare: UIf Langstrom, DVNS
Efterbearbetning: Ulf Langstrom, DVNS
Kontaktuppgifter: uffe@dvns.se



Bilaga 1 - Auto patch 2025-01-01

TRANSDUCER ALIGNMENT CALIBRATION

Current User Sonar PC
|Project Folder C:/Bwx/Project_Tjurkd Karlskrona/Raw Data/Date xxx/
Patchtest

[Number of Raw Files 6

|Project Slite 220503

Surveyor UL

lob

[Vessel Tumstocken

IRAW FILE LIST

Date Start |End [Heading |Speed |File Name

15-01-202508:43:54 |08:44:49 |87.5° 1.6 1168 20250115 084353 New
|lLine4.0001.bwxraw

15-01-202508:46:00 [08:46:49 |267.8° 1.7 1169 20250115 084600 NolLinge.
0001.bwxraw

15-01-202508:48:26 |08:49:24 |90.5° 1.7 1170 20250115 084826 New
|lLine5.0001.bwxraw

15-01 - 202508:50:06 |08:51:09 [272.5° 1.5 1171 20250115 085006 _NolLing.
0001.bwxraw

15-01-202508:52:12 |08:53:13 |79.8° 1.6 1172 20250115 085211 New
|lLine6.0001.bwxraw

15-01-202508:54:16 |08:55:22 |261.1° 1.5 1173 20250115 085416 Nolinge.
0001.bwxraw

|Post-Processing Trajectory

[File: [Not Used

|OFFSET LOCATIONS

|Descrip on Starboard[m] Forward[m] Up[m]

COG 0.000 0.000 0.000

GPS 0.000 0.000 0.000

TD 0.000 0.000 0.000

WL 0.000 0.000 0.300

|[COMPUTATION SETTINGS

|Posi oning System |Posi on[Sensorl(grp 102)]

|[Heading System IMo on[Sensorl(grp 102)]

|Pitch/Roll/Heave System IMo on[Sensorl(grp 102)]

|[Height Mode |Use Only Posin

SOUND VELOCITY PROFILE

C:/Bwx/Project_Tjurkd Karlskrona/Raw Data/Date xxx/Patchtest/VL 82039 250115083146.vp2

105 records

{Min Speed = 1422.05m/s

Min Cast Depth

=0.22m [Min Survey Depth = 7.40m

[Max Speed = 1423.93m/s

Max Cast Depth = 10.52m

[Max Survey Depth = 11.00m

IMRU ALIGNMENT

|Name

Roll

Pitch Heading




IMo on[Sensorl(grp 1020]000 ° {0.000 ° {0.000 °
VALID DATA GATES

[Minimum [Maximum
|Depth 7.40 11.00
Sector -70.30° 70.50°
IADJUSTMENTS

INo Adjustments were made

IDATA PAIRING & ROLL AREA SETTINGS

|Parameter Value

[Min. Roll-Pitch Overlap 80

IMax. Heading Overlap 160

|Line Heading Margin 30

|Line Speed Margin 1

[Roll Calibra on Area Placement |Automa cally, based on seabed features

ICALIBRATION OFFSET RESULTS

IRoll-Pitch  |Hdg Roll Pitch Heading
1-2 1-3 -0.228° -0.89° 1.08°
1-2 1-5 -0.200° -0.89° 0.73°
1-2 2-4 -0.244° -0.90° 1.14°
1-2 2-6 -0.224° -0.89° 0.95°
3-4 1-3 -0.371° 0.01° 2.29°
3-4 1-5 -0.330° -0.09° 1.86°
3-4 2-4 -0.335° -0.09° 1.66°
3-4 2-6 -0.317° 0.04° 1.47°
5-6 1-3 -0.351° -0.17° 2.13°
I5-6 1-5 -0.315° -0.44° 1.74°
5-6 2-4 -0.321° -0.44° 1.57°
I5-6 2-6 -0.304° -0.20° 1.41°
|PRESET -0.201° 0.29° 0.55°
AVERAGE |-0.295° -0.41° 1.50° ADVISED MOUNTING ANGLES
SDEV 0.056° 0.38° 0.47°

IMOUNTING ANGLE SIGN CONVENTION

|Ro|| Posi ve when Transducer center beam points towards port
|Pitch Posi ve when Transducer center beam points towards bow
|Heading Posi ve when Transducer is rotated clockwise aroairekiseof vessel

INote: All angles are absolute w.r.t. the vessel reference frame

ACCURACY

Average Error

[2.601 cm/m2

WARNINGS

There are no warnings to report
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-- End of Calibration Report --
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