Slutredovisning av projekt “Utveckling och testning av system for optisk vagning och valfardskontroll i
RAS odling” Diarienummer 3.3.18-383/18.

Projektet startade omgdende med testning av olika kamerasystem, pa foretaget Vadstena fisk AB
(senare i texten Vf) fanns redan ett dldre kamerasystem for 6vervakning av fisk under vatten,
kameran var ocksa utrustad med infrarott ljus.

Kameran applicerades pa en tung platta for att halla den pa plats i tanken och for att den inte skulle
folja med vattenrotationen i tanken.

Vi testade med olika avstand till fiskarna, infrarott ljus pa och av och olika avskdrmningar framfér och
bakom fiskarna for att fa sa skarp bild som mojligt.

Bilderna visade redan da att det borde kunna fungera att fa bilder pa fiskarna ndr dom simmade
forbi, bilderna skickades till Anna Rydberg pa Rice som daven hon menade att det borde kunna
fungera att se fiskarna, men att bilderna hade for dalig kvalitet/upplosning.

Detta berodde pa att kameran hade for gammal teknik, och anvénde sig av for fa pixlar i bilden.

Anledningen till projektidén kom pa grund av att jag redan jobbat och utvecklat ett system for optisk
vagning av grisar i bolaget Svensk Matanalys AB, i det projektet har Anna Rydberg pa Rice jobbat med
att ta fram en algoritm for vagning av grisar. Algoritmen bygger pa att grisen sorteras ut i bilden och
formen pa djurets ryggtavla detekteras, ytan méats sedan med hjalp av antalet pixlar som finns i
bilden, dessa raknas och dversatts sedan till vikt.

Det projektet drivs idag av bolaget Smartagritechsolutions, som ar nara en lansering av ett system for
optisk vagning av grisar.

Det var samma teknik vi planerade att anvdanda oss av i detta projekt.

Pga av att det systemet ar uppbyggt kring ett stort antal pixlar i bilden behévde kameran vara nyare,
nyare kameror anvander fler pixlar dvs battre upplosning i bilden dn den kamera vi anvdande
inledningsvis.

| steg tva testade jag att anvdanda GoPro kameror, med valdigt stor uppldsning, dessa hade jag redan
tillgang till fran de tidigare projekt jag jobbat med pa grisar, dom kamerorna hade tyvarr ingen
belysning, men med tillsatts belysning blev bilderna istéllet for bra upplosta, det blev problem med
att allt som fl6t runt i tankarna skapade en suddig bild da smapartiklar syntes i bilden, detta ger ocksa
valdigt mycket data som ocksa paverkar datorkapaciteten. Vi hade ocksa problem med att fa WiFi
signalen fran kamerorna till datorn att na igenom vattnet och tankvaggen.

Ytterligare ett problem var att veta hur langt ifran kameran fisken var, en fisk nara kontra en fisk
langre ifran kameran blir olika stora, detta gor systemet inexakt och kraver avstandsmatning till
fisken.

Darfor kontaktade jag foretaget OEM i Tranas specialiserad pa kamerateknik, dom kunde ta fram en
kamera som klarade vatten och som med ratt teknik kunde mata avstandet till objektet som skulle
fotograferas/matas. Priset pa ett sddant system var alldeles for dyrt att satsa pa i det skede vi var da.
Se (dokument OEM)

Samtidigt som detta skedde skulle min dotter gora ett exjobb pa gymnasiet och passande nog ville
hon titta pa mojligheten att styra fiskarna for att fa ratt avstand till fisken, vi jobbade med olika rér
for fisken att simma igenom, allt for att tvinga dom att simma pa ratt avstand fran kameran.



Forsta dagen simmade ingen igenom roret, for att efter ytterligare en dag upptacka att massor med
fiskar simmade igenom roret samtidigt, det verkade som om det nastan var lite roligt att simmai
roret.

Detta kravdes att roret var val anpassat till den storlek pa de fiskar som skulle matas, alltsa kravdes
olika storlek pa ror for olika stora fiskar, detta ar ju ett problem da fiskarna vaxer hela tiden.

Den rapporten som gjordes bifogas till texten och ar markt som "Martas Rapport™.

Efter det arbetet bérjade vi tvivia pa maojligheten att pa ett enkelt satt kunna fa fisken att simma pa
ett exakt ratt avstand till kameran.

Efter nya funderingar och tester borjade jag titta pa mojligheten att fa kameran att se farger i bilden,
fiskar som dor byter farg och blir helt vita ganska omgaende efter dom détt. Vi kontrollerar tankarna
minst tva ganger per dag for att se eventuellt doda fiskar i tankarna, men eftersom djupet ar 6ver en
meter och det 4r omajligt att se botten i tanken, darfér maste man rota runt med en hav for att flytta
pa fiskarna for att se eventuellt doda fiskar pa botten av tanken, detta ar valdigt stressande for
fiskarna som blir rddda och borjar fara runt i tanken.

Kunde kameran daremot hitta vita fiskar i tanken skulle man kunna fa information om dodligheten
kontinuerligt och bli varse om dédligheten plotsligt skulle 6ka, med ett fargkansligt system skulle
kameran lattare kunna urskilja déda fiskar i vattnet.

Efter langre testande med olika tekniker insag vi att ett fargavkannande system behdvdes, efter
mycket jobb lyckades vi utveckla en programvara for att kunna se pixlarnas farger i bilden, vita fiskar
blev plotsligt 1att att hitta, och en kamera inforskaffades av Vf av modernare snitt, alltsa med flera
pixlar i bilden, tester gjordes och det gick att se doda fiskar i realtid.

Vi fortsatte med testerna med fargpixel kameran, till var gladje fann jag att med en vit bakgrund som
skapade battre kontraster for kameran, upptradde dven levande fiskar battre framfér kameran bade
ifrdga om form och med battre skarpa i bilden an med den inledande tekniken, beslutet togs att
forsoka anvanda den tekniken istallet, dels for att det ar en enklare teknik och att det framstar som
svart att fa tillrackligt exakta bilder och vikter pa fiskar med det ursprungliga systemet.

Nu jobbar vi med att anvdnda fargtekniken istallet genom att lata kameran fota fiskarna
kontinuerligt, och endast mata den procentuella skillnaden pa de fiskar som passerar forbi kameran.
Exaktheten blir inte den som inledningsvis var tanken men den ger en tillrdckligt bra bild av
genomsnittsstorleken pa fiskarna i tankarna.

Problemet med fiskar i en RAS produktion som vi har, ar att blir fiskarna for olika i storlek bérjar dom
stora attackera dom mindre, upptacker man inte detta i tid (framfor allt p& grund av att det dr mycket fisk
i tanken) kan dom &ta varandra om storleks skillnaden blir for stor.

Kan systemet se storleks skillnaden pa fiskarna och varna om den procentuella avvikelsen ar storre an tillatet
spann tror jag att vi har ett system som skulle kunna vara till stor hjalp i fiskodling, bade fér 6vervakning av
dodlighet i realtid och till att se storleks skillnad bland fiskarna.

Systemet ger ocksa automatiskt en fingervisning av att tillvaxten ligger inom ratt spann, dirmed ser man att allt
ar okej och att allt funkar som det ska, eller om storleksskillnaden 6kar pa grund av problem i odlingen.

Det finns ett intresse for tekniken bland odlare av abborre och gos i Europa, jag ar sjalv medlem av en grupp av
Europeiska odlare, alla har problemet med ojamn tillvéxt, detta har tagits upp pa métena som en del av
problemet i produktionen. Att kunna se tillvaxt och aven dddlighet i realtid i tankarna ses som en
hogprioriterat problem att I6sa, darfor tror jag att ett system som detta har ett behov pa marknaden for att na
en sdker och kontrollerad produktion i Ras odlingar, men dven i annan odling av fisk.



Projektet fortsatter vidare och en ny kamera kommer att inforskaffas for att testa det nya systemet med
fargavlasning.

Foretaget OEM, som jobbade med att hitta en kamera tidigare i projektet, men som jag tyckte var for dyr da,
har nu fatt i uppgift att titta pa problemet under varen, det finns idéer om att anvdnda en helt ny kamera for
detektion av farger, finns den kameran till ett billigt pris kommer tester utforas sa snart som maijligt.

Planen fran borjan i projektet, var att ta hjalp av Jason Bailey och Anders Kiessling, problemet ar att vi inte natt
fram till den punkt dar de har behdvts, jobbet med avskarmning och sékande efter kamerateknik har varit
huvudfokus och ar inget de kan bidra med, jag har i och for sig haft kontakt och diskuterat med Jason om
problemet mer pa en ytligare niva.

Att problemet gar att |6sa tror jag definitivt och att behovet av ett system som detta absolut finns, jag kommer
att fortsatta med utvecklingen och hoppas darfér att de stddpengar som inte ar utnyttjade dnnu inte behover
betalas tillbaka.

Att vi inte natt dnda fram i tid beror ocksa delvis pa att Anna Rydberg pa Rice i Uppsala inte har haft tid att
jobba med projektet, hon besitter stora kunskaper nar det galler bildanalys och var inplanerad att hjalpa till.
Hon har daremot mer mojlighet att bidra med hjalp under varen 2020.

Med vanlig hdlsning
Per Eke-Goransson

Svenskmatanalys AB



