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Sjoatferd hja postsmolt?

« Vitskapeleg erkjenning
— Atlantisk laks - ikonisk art
— Klare manglar i dagens kunnskap

— Atferdsgkologi
< Populasjonsdynanikk
& Jkosystem

* Forvalting
— Postsmolt - ein sarbar fase i lakselivet
— Kunnskapsbasert og gkosystemperspektiv
— Antropogene faktorar - elv til hav
* Nysgjerrigheit
— «Nala i hgystakken»
— Kan ny teknologi hjelpe oss a forsta?
— Spennande teknologisk utfordring
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Er det mogeleg a observere Kan vi i tillegg kartlegge
vandringa til ein sa liten fisk i abiotisk og biotisk miljo for
detalj? betre a forsta kva som skjer? =




Akustisk fisketelemetri for i tida
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Akustisk fisketelemetri no

* Implantering av sma akustiske sendarar i fisk

« Plassere automatiske lyttebayer pa strategiske
stadar i fjorden

* = «connecting the dots...»
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Ny metodikk

Akustisk fisketelemetri Autonome fartoy

Maskin

intelligens
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Nelkdfjelrd




USV «AutoNaut»
Autonom bglgje- og soldriven farkost

Robotisert fartgykonsept for deteksjon og
sporing av akustisk merket fisk i havet

“  AutoNaut
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USV «AutoNaut»
Autonom bglgje- og soldriven farkost

Lokalisering av postsmolt pa kysten sgrvest av Vagsgay,
100 km og 5 dagar etter han forlot Stryneelva.
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A Persistent Sea-Going Platform
for Robotic Fish Telemetry Using
a Wave-Propelled USV: Technical
Solution and Proof-of-Concept
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USV «FishOtter»
Autonom batteridriven katamaran

« «Team» pa tre robotiserte fartay

« Samarbeider om sgk, lokalisering og
falging av akustisk merka fisk

. Operasjonstid 70 timer, rekkevidde 90 km s
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USV «FishOtter»
Autonom batteridriven katamaran
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Fig. 12. Observed paths navigated by FishOtters searching in V-formation in
a Norwegian fjord.
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USV «FishOtter»
Autonom batteridriven katamaran
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smoltutgang fra Stryneelva
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USV «FishOtter»

Autonom batteridriven katamaran
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Konklusjon

« Konseptet med autonom sporing av
postsmolt er demonstrert for f@grste gang |
Nordfjord

* Nye og meir robuste sporingsalgoritmar er
under utvikling for FishOtter-systemet

* Nye feltstudiar i 2024!
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