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Verkatlanin vard atlad at fyrireika og kanna (kalibrera ella stilla) feroyska
MULTPELT trolid, soleidis at trolid vid rigging gongur sum tad skal, sambart
forskriftunum settar av bolkinum, id skipar fyri arligu altjoda kanningunum eftir
makreli.

Grundin til at kalibrera trolid er tryggja, at gll londini hava somu rigging og at trolini
ganga eins i sjonum. Millum annad vard gap og skver (heedd og breidd) i trolinum
kannad, soleidis at nggdin av makreli, i0 fingin verdur kann roknast um til kilo pr.
tima tovad. Hetta er eitt mat fyri negd av makreli i kannada gkinum.

Eisini vard ein skipan gjerd, soleidis at matingarnar av trolinum (breidd og haedd)
verda skrasettar og goymdar, medan tévad verdur. Hetta fyri at godskutryggja hvart
hél, soleidis at vissa kann faast fyri, at veidan fra halinum kann brikast til
stovnsmetingar av makreli.

Henda kanningin er vid til at studla upp undir reettin hja Feroyum at faa lut i makrel
tilfeinginum i Norduratlantshavi. | hesum sambandi er tad av stérum tydningi, at
faroysku kanningarnar, sum Havstovan tekur lut i, verda gjgrdar a hagum
visindaligum st@di, soleidis at ikki nakad kann setast a royndirnar. Ti var umradandi
at Havstovan var vel fyrireikad til yvirlitstrolingar av makreli.

Samanumtikid kann sigast, at vit skuldu tryggja okkum, at MULTPELT trolid gjert til
kanningar av makreli, riggadi sum etlad til kanningarnar av makreli summarid 2013
og frameftir.

Samandrattur av royndunum og arslitunum

Ein kalibrerings roynd vard gjerd umbord & Finni Frida tidliga i mars 2013, adrenn
arligu yvirlitstrolingarnar eftir makreli skuldu gerast eftirfylgjandi juli manad.
Kanningin eydnadist veel, og urslitini vordu nytt i makrelkanningunum hetta arid, og
hava verid partur av kanningunum sidani.

Skipan av kanningunum:
Royndin vard gjerd umbord & Finni Frida i adru viku i mars 2013. Til kanningarnar
voru try sett av avstands-sensorum og ein catch-sensor tekir.




Rigging av sensorunum til kanningina:
e Catch-sensor vard settur a grunnin at mata gap (haedd, G)
e Avstands-sensorar vordu settir i sidunetid, afturi i trolopinum (mata
breidd, S)
e FVG 2013: Avstands-sensorar vorou settir & undirveingirnar, matadu
avstand millum veingirnar (V)
e Lemma-sensorarnir matadu avstand millum lemmarnar (L)

e FVG 2013: Goymslumerkir sett a trolid matadu dypi & grunninum,
undirveingjunum og lemmunum.

I alt fyra trolparametrar (G, S, V og L) vordu skrasettir og loggadir & teldu & branni,
medan tévad vard (Mynd 1). Umframt trol-sensorarnar, vordu eisini vanlig
goymslumekir (Data Storage Tag, DST) sett & trolid & somu stgd, sum hinir
sensorarnir. Sensorarnir vordu settir a trolid, sum vist i myndini undir (Mynd 1).
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Mynd 1. Rigging av sensorunum & MULTPELT trolinum. 1. catch-sensor at méata dypi
a grunninum (G), 2. avstands-sensorar at mata breidd ella skver (S) i sidunetinum, 3.
avstands-sensorar at mata avstand millum undirvengirnar (V) og 4. lemma-sensorar
mata avstand millum lemmarnar (L).

Urslit av matingunum:

Kalibreringin fra royndartarinum gingu veel, lemmarnir vordu stilladir i fyrsta parti av
royndunum, og sidani byrjadu matingarnar av ymsu trolparametrunum (G, S, V og L).
Matingarnar fra sensorunum a trolinum verda sendar upp til skipid vid 1j6di. Talini fra

ymsu matingunum verda vist & dekkseindini & brinni (Mynd 2) og skrasett umvegis
netsamband a teldu i sokalladum NMEA formati.




Mynd 2. Méatingarnar & Scanbas eindini a branni. Hvgrt vindeyga visir matingina fra
einum av sensorunum. Her siggjast allar matingarnar: 5. dypi-, 3. avstand- og 2.
hitamatingar. Talvan nidanfyri lysir ymisku parametrarnar.

Navn Eind | Mating

DP #3 m dypi SB undirvongur

DP #5 m dypi Catch-sensor & grunninum
DP #4 m dypi BB undirvongur

DP #2 m dypi SB lemmur

DP #1 m dypi BB lemmur

TMP#3 | C hiti & Catch-sensor & grunninum
TMP#2 | C hiti 4 BB lemmi

DST#3 |m avstand undirveingir

DST#2 |m avstand sidunet (trol skver)
DST#1 |m avstand lemmar (eisini door-door)

Urslitini av matingunum siggjast i Mynd 2 omanfyri. Her sast, at gapid & trolinum er
28 m (= dypid a grunninum, ta id trolid gongur i vatnskorpuni) og avstandurin i
sidunetinum er 60,5 m, medan avstandurin millum undirveingirnar er 108 m og
avstandurin millum lemmarnar er 146 m. Eisini seast, at SB-lemmur er & 7,4 m medan
BB-lemmur er gbdar 2 m grynri a 4,6 m. Sama er vid undirveingjunum, har SB-
undirvongur er & 24,9 m dypi medan SB vongur er & 22,7 m dypi. Hesi tel eru & heilt
godari leid, fyri at trolid skal kunna ganga i vatnskorpuni sum &tlad. Grundin til, at
munur er & dypunum a veingjunum og lemmunum er, at skipid hevur rodrid nakrar
strikur i styribord, medan tovad verdur, soleidis at trolid ikki gongur beint i
kjalarverrinum, men heldur nakad Ut i styribord. Hesin framferdarhattur verdur
braktur, ta tovad verdur & makrelkanningunum.

Vid hesum var hgvudsendamalid vid verkatlanini rokkid, nevniliga at gera eina
skipan, soleidis at omanfyri nevndu matingarnar av trolinum verda skrasettar og
goymdar, medan tovad verdur. Hetta fyri at tryggja, at veidan fra halinum kann

brukast til stovnsmetingar av makreli i felags makrelkanningunum.

Hjalggd skjal:

Skjal 1: Multpelt kalibrering — broytt kostnadaratlan

Skjal 2: Multpelt kalibrering — rokniskapur og figging

Skjal 3: Multpelt kalibrering — trolméatingar_FF2013 (naerri lysing av drslitunum)
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