Mobila system for insamling

av trad- och bestandsdata

Erik Willen, Skogforsk




Mobilt matsystem for insamling
av trad- och bestandsdata

Metodutveckling - Brattasstiftelsen

Demonstration — Norrskogs forskningsstiftelse
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Skogliga grunddata

Grundyta
Medeldiameter D,
Medelhdjd Hg,
Biomassa




Bakgrund

» Okad anvandning av fjarranalys - nya sensorer

* Mer information om skogen fére avverkning kan
forbattra ravarustyrningen
och val av bestand for
avverkning

* Nya beslutsstdd for
maskinforare




Laserskanners och kameror i bilar
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Laserskanners — mer exakt matning — mindre kanslig for ljusforhallanden
Kameror (fargbilder)— enklare att anvanda for att kategorisera hinder



Olika typer av laserskanners
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Exempel fran skogliga fjarranalysprojekt vid SLU/Skogforsk
Markbaserade (ej mobila) sensorer



SLU_markburen_laserskanning_16uppstallningar_Remningstorp_plot180.mp4

il laserskanner

Mob

i




Studieupplagg

* Datainsamling
slutavverkningsbestand

e \Vasterbotten

* Speciellt gangmonster for mobil
laserskanning

* Klavning i provytor

e Skérdardata efter avverkning
* Delbestand som avverkades separat
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Databearbetning

* Preparering punktmoln for
rorelsebanan

* Dynamisk kalibrering
e Skapa stammar

* Berakna tradkartor
* Position
* Brosthojdsdiameter

 Sammanstallning per delbestand



500

450 -

Resultat

350 |

0.075-

—

(&)

o
T

Andel trad

0.050- klass A
109
O 1 1 1 1
II|| IIIIII 0 100 200 300 400
0.000- -. [BRISSTEE

50
500
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Manual DBH (mm)
60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 260 280 300 32&:4[3:;6&[: ?,310“:00 420 440 460 480 500 520 540 560 580 600 620 640 660
Relativ diameterfordelning e Stammar grbvre an 10 cm
MLS mot skordardata
Variabel SD SD% RMSE Rl\;SE bias  bias%
0
Stamantal/ha 114.6 17.0 128.6 19.1 -81.8 -12.1
Grundyta/ha 5.2 19.5 4.5 16.9 0.0 -0.2
DGV (cm) 1.0 3.7 1.3 4.8 1.0 3.6
Medeldiameter (cm) 0.8 3.7 1.6 7.2 1.5 6.5




Slutsatser

* Matsystemet ger lovande resultat for
diametermatning, medelfel pa cirka 1 cm.

* Omfattande bearbetning i nuldget inte dr ett
realtidssystem att montera exempelvis pa en
skordare.

* Resultaten 6ppnar upp for nya )
tillampningsomraden, bland annat som beslutsstod

for drivning.

e Utvecklingen av matsystem ar ett omrade som
utvecklas snabbt och kommer ge an fler mojligheter
till effektiv datainsamling pa sikt. Bade med
kamerateknik och laser.




Vad kan det ge i skogen?

s * Objektivinsamling av traddata for
;; planerare/virkeskdpare/inspektorer
* Battre underlag for drivningsplanering
' * Nyttjande for delautomation
o  Okad automation pa sikt
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Fler anvandningsomraden
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Forest search and- gescue
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As the drone ﬁes around, it creates a 3-D map the t
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AUTO? — Steg mot terrangautomation

AutoRemote
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"Forestry 4.0”
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DETAILED CHARACTERIZATION OF PRODUCT BASKET
PREDICTION

THE STEMS




Framtid

* Spannade utveckling med sensorer for okad
precision, automation och robotisering av
skogbruk

* Kommer hela skogsbruket till gagn med
forbattrade ravarufloden och effektivare
avverkning

* Initial forskningsinsats som sprids till fler
omraden i skogen

 Stort tack till Brattds och Norrskogs
forskningsstiftelser som varit pionjarer i stod
till denna utveckling

e Det kommer mera...........
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