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FORORD

Detta examensarbete genomfordes vid Chalmers tekniska hogskola inom ramen f{or
Sjokaptensprogrammet. Arbetet har utforts i samarbete med Svenska Sjordddningssillskapet
och fokuserar pa att utvirdera videoflddet fran deras EOS-dronare i sjordddningsinsatser.

Vi vill rikta ett stort tack till var handledare, Fredrik Forsman, for hans stdd och végledning
genom hela processen. Ett sérskilt tack riktas dven till Fredrik Falkman pd Svenska
Sjoraddningsséllskapet, som har varit en ovérderlig kontaktperson och delaktig i utvecklingen
av EOS-projektet. Vidare vill vi uppmirksamma Leo Granholm och Benjamin Grote, vars
tidigare arbete lade grunden for denna studie.

Slutligen vill vi tacka alla sjordddare som tog sig tid att delta 1 vir unders6kning. Er
erfarenhet och insikter har varit avgorande for att kunna genomfora denna studie.

Saskia Thompson & Eskil Wallerman
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SAMMANDRAG

Sjordddning &r en tidskritisk verksamhet dar snabb och tillforlitlig information dr avgdérande
for en lyckad insats. For att forbéttra beslutsfattandet i akuta situationer utvecklar Svenska
Sjordddningssillskapet (SSRS) en fastvingedronare avsedd att ge en tidig visuell 6verblick
over olycksplatser. Denna studie syftar till att undersoka hur sjérdddare uppfattar dronarens
videoflode och om det ar tillrdckligt tolkningsbart for att fungera som beslutsunderlag vid
sjordddningsinsatser. Studien utvirderar 4ven om resultaten frén en tidigare studie (Granholm
& Grote, 2022), dir en annan dronarmodell anvindes, fortfarande dr applicerbara trots
tekniska skillnader.

Undersokningen genomfordes genom en enkit dér 24 sjordddare fran SSRS fick analysera
och bedoma videoklipp inspelade med SSRS dronare. Datainsamlingen kombinerade
kvalitativa och kvantitativa metoder for att sikerstilla en bred forstielse av deltagarnas
uppfattningar.

Resultaten visar att dronarens videoflode dverlag anses vara tillrdckligt tolkningsbart {or att
stodja beslutsfattandet 1 sjordddningsinsatser. Majoriteten av deltagarna kunde identifiera
nddstillda och analysera omgivningen pé ett sétt som var operativt relevant. Vidare indikerar
studien att resultaten fran Granholm & Grote (2022) fortfarande &r tillimpbara, da trenderna i
denna studie dverensstimmer med deras tidigare forskning.

Studien avgrdnsas till att enbart analysera videoflodet frdn dronaren 1 simulerade
sjordddningsscenarier, dir en docka anvindes for att efterlikna en nddstélld. Tekniska
aspekter sdsom dronarens navigationsforméga, flygtid eller andra funktioner utvérderades
inte. Vidare fokuserar studien pa sjordddarnas subjektiva uppfattningar av videoflodet utan att
genomfora en teknisk bildanalys. Darfor ger resultaten en bild av den ménskliga tolkningen
av videomaterialet snarare @n en objektiv kvalitetsbedomning.

Nyckelord: Dronare, Realtidsvideo, SAR, Situationsmedvetenhet, Sjordddning, SSRS,
Svenska Sjordddningsséllskapet, Tolkningsbarhet, UAV, Videoflode



Interpretability of Live Drone Video Feed for Search and Rescue Purposes
In association with the Swedish Sea Rescue Society’s (SSRS) project “Eyes on Scene 2”
(EOS2)
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ABSTRACT

Search and rescue (SAR) operations are highly time-sensitive, where rapid and reliable
information is crucial for a successful outcome. To enhance decision-making in critical
situations, the Swedish Sea Rescue Society (SSRS) is developing a fixed-wing drone
designed to provide an early visual overview of accident sites. This study aims to examine
how sea rescuers perceive the drone’s video feed and whether it is sufficiently interpretable to
serve as a decision-making tool in SAR-operations. Additionally, the study evaluates whether
the findings from a previous study (Granholm & Grote, 2022), which used a different drone
model, remain applicable despite technical differences.

The study was conducted through a survey in which 24 of SSRS own sea rescuers analyzed
and evaluated video clips recorded with the drone. The data collection combined qualitative
and quantitative methods to ensure a comprehensive understanding of participants’
perceptions.

The results indicate that the drone’s video feed is generally considered sufficiently
interpretable to support decision-making in SAR operations. The majority of participants were
able to identify distressed individuals and assess the surrounding environment in a way that
was operationally relevant. Furthermore, the study suggests that the findings from Granholm
& Grote (2022) remain applicable, as the observed trends in this study align with their
previous research.

The study was limited to analyzing only the drone’s video feed in simulated SAR scenarios,
where a dummy was used to simulate a distressed individual. Technical aspects such as the
drone’s navigation capabilities, flight endurance, or other features were not evaluated.
Additionally, the study focused on the rescuers’ subjective perceptions of the video feed
without conducting a technical image analysis. Consequently, the results provide insight into
the human interpretation of the video material rather than an objective assessment of its
quality.

This report is written in Swedish.

Keywords: Drones, Interpretability, Live Video Feed, SAR, Search and Rescue, Situational
Awareness, SSRS, Swedish Sea Rescue Society, UAV, Unmanned Aerial Vehicle
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FORKORTNINGAR OCH BEGREPP

COCOM Contextual Control Model

EOS Eyes On Scene (2021-2023)

EOS2 Eyes On Scene 2 (2023-2025)

JRCC Joint Rescue Co-ordination Centre

RISE Research Institutes of Sweden

SAR Search and Rescue

SSRS Svenska Sjordddningsséllskapet

UAV Unmanned Aerial Vehicle

Gimbal Mekanisk anordning som styr kamerans rorelser.

Situationsforstaelse Formagan att uppfatta, forsta och tolka information om en aktuell
(Situational Awareness) ~ situation.

Telemetri Maitdata som sinds till en annan enhet. I denna rapport syftar det pa
mitdata frin dronarens flyginstrument.

Videoflode En kontinuerlig strom av video som dverfors till en annan enhet 1
realtid.

Waypoint En punkt till vilken dronaren navigerar.



1. INLEDNING

Sverige har en lang kustlinje, en omfattande skérgidrd och ett stort antal batar i bade
kommersiell och rekreationell trafik. Detta skapar ett betydande behov av en vilfungerande
sjordddningsorganisation. Under 2023 hanterade Joint Rescue Co-ordination Centre (JRCC)
1017 sjoraddningsdrenden, varav 666 rorde fritidsbatar och 116 involverade kommersiell
trafik (Sjofartsverket, 2023). Sjordddning dr ddrmed en central del av sékerheten till sjoss,
bade for den utbredda fritidsbéatskulturen och for den kommersiella sjofarten som trafikerar
svenska vatten.

Eftersom sjordddning &r en komplex och tidskritisk verksamhet kan varje minut vara
avgorande for en nodstéllds Overlevnad. Traditionellt har rdddningsinsatser forlitat sig pa
bemannade fartyg och helikoptrar, men dessa har begrédnsningar i bade rickvidd och insatstid.
Dérfor har intresset for att integrera dronarteknik i sjordddning vuxit under senare ir. Dronare
kan snabbt ge en visuell dverblick av en olycksplats, vilket mojliggor snabbare lokalisering av
nddstéllda, forbattrat beslutsfattande och 6kad sdkerhet for rdddningspersonal (Yeong m.fl.,
2015).

For att vidareutveckla sjordddningsarbetet har Svenska Sjordddningsséllskapet (SSRS), som
hanterar merparten av alla sjéraddningsinsatser 1 Sverige, satsat pa att utveckla dronarsystem
for snabb och sdker informationsinhdmtning. Detta har resulterat 1 Eyes On Scene
(EOS)-projekten, dér syftet dr att ta fram en dronare anpassad for sjordddning och undersoka
hur den kan integreras 1 operativa riddningsinsatser.

Ar 2022 genomfordes en studie av Granholm & Grote (2022) i samarbete med SSRS for att
undersoka effekten av realtidsvideo fran dronare vid sjordddningsinsatser. Studien, som var
kopplad till EOS-projektet, analyserade hur tillgangen till livesind dronarvideo paverkade
beslutsfattandet i rdddningsoperationer. Resultaten var genomgaende positiva och visade att
en visuell 6verblick dver olycksplatsen kan underlitta lokaliseringen av nddstéllda, forbéttra
situationsforstaelsen och effektivisera kommunikationen inom raddningsteamen.

Dronaren som anvéindes i Granholm & Grotes studie skiljer sig dock frdn den modell som nu
utvecklas inom ramen for EOS-projektet. Eftersom SSRS har specifika krav for sjordddning,
exempelvis avseende rdckvidd, hastighet och robusthet, uppfyller inte kommersiellt
tillgédngliga dronare alltid dessa behov. Vid tidpunkten for Granholm & Grotes studie befann
sig EOS-dronaren fortfarande i ett tidigt utvecklingsskede och kunde dirfor inte anvéndas.
Istéllet anvindes en kommersiell dronare, som visserligen hade avancerad kamerautrustning
men som var anpassad for andra typer av anvindning 4n sjordddning.

Utvecklingen av EOS-dronaren har fokuserat pa att mota de praktiska kraven i skarpa
rdddningsinsatser, vilket har inneburit kompromisser. For att uppna lang rickvidd och hog
hastighet har man behovt gora avkall pa andra egenskaper, sdisom kamerans upplosning och
vissa flygegenskaper. Till skillnad frén den quadcopter som anvéndes i den tidigare studien,
har EOS-dronaren ddrmed ett annat sétt att samla in och formedla visuell information — vilket
paverkar hur videoflddet uppfattas och kan anviandas operativt.



Pé grund av dessa skillnader behdver resultaten fran Granholm & Grotes studie omprovas i
ljuset av det nya systemet. Den hdr studien syftar dirfor till att utviardera EOS-dronarens
prestanda, sérskilt med fokus pa hur dess videoflode uppfattas av rdddningspersonal och
vilken roll det kan spela 1 beslutsfattandet vid sjordddningsinsatser. Genom att undersoka
sjordddarnas erfarenheter av bildkvalitet, anvindbarhet och systemets operativa
forutséttningar, bidrar studien med insikter om hur dronarteknik effektivt kan integreras i
framtidens sjordddningsarbete.

1.1 Bakgrund

Svenska Sjordddningssillskapet (SSRS) dr en ideell organisation som drivs av volontérer och
spelar en central roll i svensk sjordddning. Med 74 stationer runt om i landet, cirka 2500
frivilliga och omkring 144 000 medlemmar &dr de en av de storsta aktdrerna inom omradet.
Enligt deras egna uppgifter 4r SSRS involverade i cirka 90% av alla sjordddningsinsatser i
Sverige (Sjordddningsséllskapet, 2024). Deras arbete grundas i visionen: ‘“Ingen ska
omkomma till sjoss. Antingen genom att vi rdddar den nodstillde pa plats eller genom
langsiktigt forebyggande sjosdkerhetsarbete.” (Sjoraddningsséllskapet, 2023).

Vid sok- och rdddningsinsatser &r det avgorande att snabbt lokalisera nddstéllda och bedoma
vilken hjdlp som behdvs for att organisera en effektiv insats. Ett dterkommande problem dr
dock att inledningen av en rdddningsoperation ofta priaglas av bristfillig information. I vissa
fall ar uppgifterna inte bara begriansade utan dven felaktiga eller missvisande (Trafikverket,
u.d.). Detta utgoér en utmaning eftersom en tydlig forstaelse av en nodsituations karaktir &r
avgorande for att kunna planera och genomfora en effektiv rdiddningsinsats.

Ett effektivt sétt att forbattra forstdelsen av en nddsituation inom raddningsorganisationen ar
att snabbt fa en visuell dverblick av hidndelsen, vilket gor det mojligt att inleda planeringen
tidigare och pd sa sétt paskynda insatsen. Med detta som utgédngspunkt inledde SSRS ar 2021
projektet Eyes On Scene (EOS) 1 samarbete med Research Institutes of Sweden (RISE),
Smartplanes, Infotiv och Airpelago. Projektets syfte var att utveckla ett dronarsystem som
skulle mgjliggodra att f& “Ggon pa plats” redan 1 ett tidigt skede av en rdddningsinsats - 1 bista
fall innan rdddningsfarkoster ens hunnit Iimna hamnen (Sanchez-Heres m.fl., 2021).

I denna studie refererar begreppet EOS-projektet till tvd sammanlénkade initiativ: Eyes On
Scene (2021-2023) och Eyes On Scene 2 (2023-2025). EOS 2 ir en direkt fortsdttning pa det
forsta projektet men har delats upp i tvd faser pa grund av finansieringskrav. For tydlighetens
skull kommer dessa projekt fortsdttningsvis att behandlas som en enhet och bendmnas som
“EOS-projektet”.

I den tidigare studien av Granholm & Grote (2022) anvindes en kommersiellt tillgénglig
quadcopterdronare, vars styrka 14g 1 dess stabilitet, mdjligheten att hovra samt kapacitet for
hogupplost kamerautrustning. Dessa egenskaper gav en mycket detaljerad visuell dverblick
men innebar ocksa begridnsningar i rdckvidd och hastighet — faktorer som ar kritiska for
SSRS:s operativa behov. Eftersom SSRS planerar att anvinda dronare i ett mer dynamiskt och
snabbforinderligt sjordddningssammanhang, har EOS-projektet utvecklat en helt annan typ av
dronare, med fokus pé just dessa egenskaper.



Den nuvarande EOS-dr6naren dr darfor konstruerad for att kunna tdcka stora omraden snabbt,
men detta har inneburit tekniska kompromisser — inte minst nér det géller kamerans prestanda.
Resultatet dr ett system som erbjuder en annan typ av visuell information dn vad som
anvéndes 1 tidigare studier. Da bade flygegenskaper och videokvalitet skiljer sig vésentligt
mellan de tvd systemen, dr det osdkert om de tidigare resultaten fran Granholm & Grote
fortfarande &r giltiga. Déarfor krdvs en ny utvdrdering for att undersoka i1 vilken grad
EOS-dronarens videoflode kan fungera som ett beslutsunderlag i skarpa rdddningsinsatser.

1.2 Syfte

Syftet med denna studie &r att undersoka vad sjordddare inom Svenska Sjordddningsséllskapet
uppfattar av videoflodet fran EOS-dronaren och om de anser att det ar tillrackligt
tolkningsbart for att fungera som beslutsunderlag i skarpa sjordddningsinsatser. Studien syftar
aven till att beddoma om resultaten fran en tidigare studie (Granholm & Grote, 2022) &r
applicerbara pa EOS-dronaren, trots skillnader i dronarmodell och teknisk utrustning. Genom
att analysera deltagarnas erfarenheter och upplevelser kan denna studie bidra till en béttre
forstaelse av hur olika dronarsystem kan integreras i framtida sjordddningsinsatser.

1.3 Fragestallning

Anses EOS-dronarens videoflode wvara tillrdckligt tolkningsbar for att anvdndas som
beslutsunderlag till Svenska Sjordddningssillskapets sjordddare i sjordddningsinsatser?

Samt anses kvaliten pd videon frdn Svenska Sjordddningssillskapets EOS-dronare vara
tillracklig for att resultaten fran Granholm & Grote (2022) studie fortfarande ska vara
relevanta?

1.4 Avgransningar

Denna rapport behandlar endast videoflodet fran SSRS:s dronare inom EOS-projektet i
scenarion som dr anpassade for att 1 bdsta man motsvara de scenarion som undersoktes i
Granholm & Grotes (2022) studie. Dessa scenarier var simulerade sjordddningsfall dir en
docka placerades i ndrheten av en 6 eller annan landmassa.

Andra faktorer sdsom dronarens navigationsforméga, flygtid eller Ovriga funktioner
analyseras inte i detal;.

Undersokningen analyserar videoflodet utifran sjordddarnas subjektiva uppfattning och
tolkningsbarhet. Ingen detaljerad bildanalys eller algoritmisk utvdrdering av bildkvalitet
genomfors, vilket innebdr att resultatet primért reflekterar den minskliga anvindarens
upplevelse snarare én en teknisk bildbearbetning.

Studien fokuserar pa hur sjérdddarna inom specifikt SSRS uppfattar videoflodet och dess
anvindbarhet. Aven om resultaten kan vara relevanta for dvriga aktorer engagerade inom
sjordddning, sdsom Kustbevakningen eller Sjofartsverket, sa dr de inte direkt involverade i
denna studie.



Ekonomiska aspekter, sdsom kostnadseffektivitet eller jimforelser mellan olika dronarsystem
utifran budgetperspektiv, ingar inte i1 denna studie. Fokus ligger pa den operativa
anvindbarheten av videoflddet for raddningsinsatser.
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2. TEORI

For att forstd hur dronarteknik paverkar raddningsinsatser krdvs en genomgang av bade
tidigare forskning samt de tekniska aspekterna av bade hard- och mjukvaran. Centrala &mnen
som operatorers tolkning av videomaterial och dronarsystemens anpassning for olika
rdddningsscenarion utgdr grunden for denna analys. Eftersom effektiv anvindning av dronare
1 dynamiska och tidskritiska miljoer dr beroende av operatorernas forméga att snabbt uppfatta,
forstd och forutse hindelser, blir situationsforstielse en avgdrande faktor for att optimera
beslutsfattande och insatsens utfall.

2.1 Situationsforstaelse

Situationsforstéelse ar ett begrepp som beskriver en individs eller grupps forméga att uppfatta,
tolka och forutse fordandringar 1 sin omgivning. Enligt Endsley (1995) ar detta sarskilt
avgorande i komplexa och dynamiska system dir snabb och korrekt beslutsfattning krivs.
Situationsforstaelse delas in i tre nivaer: (1) identifiering av relevanta element i omgivningen,
(2) tolkning av deras betydelse och (3) forutsdgelse av deras framtida utveckling.

Denna formaga paverkas av bade individuella och omgivningsrelaterade faktorer.
Begréinsningar i1 arbetsminne, uppmirksamhet och informationsbearbetning kan gora det svért
att upprétthélla en korrekt forstaelse av situationen, sirskilt i stressfyllda eller hogbelastade
miljoer. Endsley (1995) beskriver hur hdg arbetsbelastning kan leda till att kritiska aspekter
forbises, vilket i sin tur kan resultera i felaktiga beslut. For att motverka detta kan tekniska
system och genomtidnkt design anvédndas for att underlétta informationshantering och minska
den kognitiva belastningen pa anvindaren.

Situationsforstielse dr dven en central faktor i lagarbete. Varje medlem i en grupp ansvarar for
olika delar av situationen, men en samlad och delad forstaelse dr avgdrande for effektiv
samverkan och beslutsfattande. Brister 1 informationsutbyte mellan gruppmedlemmar kan
leda till felaktiga beslut och ineffektivitet, vilket understryker vikten av tydlig kommunikation
och vil definierade roller (Endsley, 1995).

Sammanfattningsvis dr situationsforstidelse en avgorande kognitiv process som paverkar
beslutsfattande i dynamiska miljoer. Genom att stirka denna formaga kan bade individer och
grupper forbittra sin beslutsférmaga under press och osédkerhet. Teknologi, traning och design
spelar en nyckelroll i att stodja och utveckla situationsforstielsen, vilket kan minska risken for
misstag och forbattra prestation 1 komplexa system (Endsley, 1995).

2.2 Dronarens roll i sok- och raddningsinsatser

Dronare har blivit ett ovirderligt verktyg i nddsituationer och sok- och rdddningsinsatser
(SAR) genom att tillhandahdlla snabb luftovervakning och minskade risker for
rdddningspersonal. Deras formaga att ticka stora omraden snabbt, nd svartillgdngliga eller
farliga miljoer och formedla realtidsdata goér dem till en central del av modern
rdddningsteknik. Zhang et al. (2023) betonar dronarnas effektivitet vid nddsituationer och
lyfter fram deras roll i riskbedomning, kartliggning och rekognoscering, vilket hjilper
rdddningsteam att fatta vilgrundade beslut under tidspress.
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En av dronarnas mest avgorande funktioner inom SAR dr deras formaga att forbéttra
raddningspersonalens situationsforstaelse. Med hjélp av sensorer, sisom varmekameror, kan
dronare lokalisera nodstéllda dven i svéra forhallanden som morker, tit vegetation eller farliga
miljéer. Forskning visar att dronare inte bara hjdlper till att identifiera personer i1 ndd, utan
dven ger viktig information om omgivande faktorer som kan pédverka rdddningsinsatsen,
sasom terrangforhallanden, hinder och potentiella faror (Hoang et al., 2023).

Den tekniska utvecklingen inom dronaromradet har ocksd lett till nya innovationer,
exempelvis anvdndningen av dronarsvarmar for att effektivisera sokinsatser. Genom att flera
dronare arbetar tillsammans kan stora omrdden genomsdkas snabbare och med storre
noggrannhet, vilket kan vara avgdrande i komplexa rdddningssituationer. Samtidigt kraver
denna teknologi fortsatt forskning for att optimera kommunikation mellan enheterna och
sdkerstilla att insamlade data kan analyseras pa ett effektivt sitt i realtid (Hoang et al., 2023).

Trots dronarnas potential kvarstdr utmaningar kring deras anvéndning, sasom begrinsad
batteritid, paverkan av védderforhdllanden och behovet av operatdrer med specialkompetens.
Vidare forskning syftar till att optimera flygstrategier och vidareutveckla autonoma system
som kan minska operatorens arbetsborda och forbéttra precisionen i identifieringen av
nodstillda (Zhang et al., 2023).

En annan central aspekt for dronarnas effektivitet i SAR-insatser dr videointerpretation och
beslutsfattande. Livevideo fran dronare gor det mojligt for rdddningsteam att bedoma
situationen pd distans, men tolkningen paverkas av faktorer som bildkvalitet,
viaderforhédllanden och operatérens erfarenhet (Zhang et al., 2023). For att forbéttra
precisionen 1 SAR-insatser kan framtida utveckling inom Al-baserad objektidentifiering och
automatiserad malfoljning ytterligare stirka dronarnas formaga att identifiera personer eller
riskfyllda omréden i1 komplexa miljder.

2.3 Dronarens roll inom sjoraddning

Dronare spelar ocksd en allt viktigare roll 1 sjordddningsinsatser. Traditionella
sjordddningsmetoder bestar utav bemannade bétar och helikoptrar, vilket kan vara langsamt,
dyrt och riskabelt for rdddningspersonal. Det dr hir dronare, eller obemannade flygfarkoster
(UAV), fyller ett behov. “UAV:er minskar onodiga risker for mdnniskor samtidigt som de
hjdlper rdddningsinsatser genom flygbilder, topografisk kartliggning och noddistribution.”
(Yeong mfl., 2015).

En av dronares storsta fordelar dr deras formaga att snabbt soka av stora omraden och hjilpa
sjordddarna att lokalisera personer 1 ndd. Det finns dock en avvigning mellan effektivitet och
noggrannhet; att flyga hogt ger storre tickning men gor det svarare att uppticka individer,
medan en lagre flyghdjd ger bittre sikt men begridnsar omradet som kan sdkas av. Forskning
visar att en dynamisk justering av hojden, baserad pa dronarens upptickningsforméga, kan
optimera bade soktid och traffsikerhet (Qingqing m.fl., 2020).
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Till havs anvinds UAV:er for att stodja dvriga flyg och fartyg i sin sokning efter 6verlevande.
Den amerikanska kustbevakningen anvédnder exempelvis fastvingade-dronare for att utdka
sokomraden och spara nddsignaler (Yeong m.fl., 2015). Avancerade system kan kombinera
dronare med obemannade ytfarkoster i samma operation for att fortskynda rdddningsinsatsen.
Vid man-6ver-bord situationer kan &ven satellitstyrda dronare anvindas for att snabbt
lokalisera och hjdlpa nodstdllda. UAV:ers forméga i1 allménhet, sdsom att fungera 1 tuffa
forhallanden och ge realtidsuppdateringar, gor dem till viardefulla verktyg for rdddningsteam
(Yeong m.fl., 2015).

I takt med att dronartekniken utvecklas kommer forbéttrade sensorer, artificiell intelligens och
smartare flygstrategier att gora UAV:er dnnu mer effektiva i SAR-insatser. Som Yeong m.fl.
(2015) argumenterar, “den civila integrationen av UAV-baserade SAR-aktiviteter bor ske sd
snart som mojligt for att rdadda liv”.

2.4 Dronarens roll inom svensk sjoraddning

“Transportstyrelsen arbetar for att utveckla fordelningen av luftrum och under 2022 blev
Sjordddningsséllskapet forst 1 Sverige med att fi flyga dronare enligt ett nytt regelverk. Mélet
med den nya fordelningen &r att olika slags luftfart ska kunna flyga samtidigt inom vissa
omrdden. Sjordddningssillskapets dronare valdes da den har laga risker, &r signalfargad, latt
och flyger pa 1ag h6jd. Dessutom anses Sjordddningssillskapets dronare vara samhéllsviktig.”
(Sjoraddningsséllskapet, 2023).

Rapporten fran Sanchez-Heres m.fl. (2021) inom Eyes On Scene-projektet (2021-2023)
presenterar resultaten fran detta arbete, vilka utgér grunden for den teorin som redovisas
nedan.

Med den snabba utvecklingen av dronarteknik for sjordddning har Sverige nu tagit ett steg
framdt genom Eyes On Scene (EOS)-projektet. Det dr Sveriges fOrsta initiativ for att
undersoka mojligheten till att integrera dronare bortom synhdll i sjordddning pd nationell
niva. Projektet har som mal att forbattra sdkerheten och effektiviteten i rdddningsinsatser.
Genom att utveckla en prototyp for ett dronarsystem som snabbt kan ge en dverblick av en
olycksplats hoppas man kunna optimera rdddningsinsatser och minska tiden det tar att
lokalisera nddstéllda (Sanchez-Heres m.fl., 2021).

Bakgrunden till projektet dr de utmaningar som traditionell sjordddning moéter. Nér en olycka
intréffar till sjoss dr informationen 1 inledningsskedet ofta bristfillig eller till och med
felaktig, vilket kan leda till forhinder i raiddningsinsatsen. Att snabbt fa "6gon pa plats" skulle
gora det mojligt for rdddningsledare och besdttningar att fa en tydligare bild av situationen
innan de ens ldmnar kaj. Dronare kan snabbt skickas ut for att lokalisera personer i vattnet, ge
realtidsvideo till riddningsteam och bidra till bittre beslutsfattande. Tidiga tester har visat att
ett sddant system kan gora stor skillnad genom att paskynda sokfasen och forbéttra
koordineringen av insatser (Sanchez-Heres m.fl., 2021).
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2.5 Effekten av realtidsvideo fran dronare i sjoraddningssyfte

I konjunktion med foregdende EOS-projekt gjordes en studie av Granholm & Grote (2022)
som analyserade hur information frén en dronare paverkar och eventuellt effektiviserar arbetet
under en sjordddningsinsats. Slutsatserna frén detta masterarbete rapporterade forbéttringar i
flertalet aspekter av sjoraddningsarbetet.

Studien grundade sig pd@ behovet av att ha tillgang till badsta mojliga information vid
sjordddningsinsatser. Rdddningsteam arbetar ofta under hdg press och maste fatta snabba
beslut baserade pa begriansad eller oséker information. Att anvénda dronare kan forédndra detta
genom att ge en tydlig bild av olycksplatsen innan rdddningsteamet anlénder. For att testa
detta genomfordes Ovningar vid tre av SSRS stationer i Go&teborgsomradet. Deltagarna
genomforde tvd simulerade rdddningsuppdrag; ett dar de fick tillgdng till UAV-video i forvig
och ett utan. Deras agerande och beslutsfattande analyserades sedan med hjélp av Contextual
Control Model (COCOM) for att bedoma hur realtidsvideo paverkade deras kontrollniva.

Resultaten visade tydliga fordelar med att anvinda dronare inom sjordddningen.
Réaddningspersonal som fick tillgang till realtidsvideo kunde snabbare bilda sig en uppfattning
om situationen och planera sin insats redan innan de ldmnade kajen. Detta resulterade i en mer
strukturerad rdddningsprocess, dir besdttningarna visste exakt var de skulle leta och hur de
bast skulle ndrma sig den nddstéllde. Genom att minska osdkerheten kring olycksplatsens lidge
och forhallanden kunde dronaren ocksé bidra till att minska tiden som annars spenderas pa att
soka efter personer i vattnet, en faktor som kan vara avgorande for Overlevnad vid
sjordddningsinsatser.

Utover snabbare identifiering av nddstdllda visade studien att dronaren dven forbéttrade
kommunikationen och arbetsfordelningen inom raddningsteamen. Videostrémmen gjorde att
alla ombord hade en gemensam forstielse for situationen och kunde fordela uppgifter mer
effektivt. Rdddningsledaren kunde redan i ett tidigt skede bestimma hur insatsen skulle
genomforas, vilket minskade risken for missforstind och ineffektivitet. Deltagarna
rapporterade dven ytterligare att den 6kade méngden information fran videon inte orsakade
Overbelastning, utan snarare hjélpte dem att fatta snabbare och mer vilgrundade beslut.

Detta dr en viktig insikt eftersom den visar att nyttan av UAV-teknik inte dr begransad till en
specifik dronarmodell eller ett enskilt system. Studien stirker argumentet for att realtidsvideo
kan vara en virdefull resurs for olika typer av dronare, oavsett om de anvinds i1 kustnéra
miljoer, pa oppet hav eller 1 mer utmanande védderforhallanden. De positiva resultaten tyder pa
att bade fastvingad- och multirotor-dronare kan ge liknande fordelar, sd linge de dr utrustade
med ritt sensorer och kommunikationssystem. Detta stiarker behovet av att fortsdtta utveckla
och integrera UAV-system i sjordddningsstrategier pa bred front.

Dessa insikter konkretiserades av Granholm & Grote i form av atta huvudsakliga
resultatpunkter, vilka kommer att fungera som referensram vid jdmfGrelsen med
EOS-dronarens prestanda i denna studie:

1. Videon tillhandahéller en ny informationskélla som kan konsulteras for att fatta beslut
Videon hjdlper rdddningspersonalen att lokalisera en mer exakt position for den
nddstillde

Sokfasen kan forkortas och ddrmed kan objektet hittas snabbare

Planering och forberedelser kan goras mer precist och anpassat till situationen
Arbetsbelastningen kan minska, vilket gor att rdddningspersonalen kan fokusera pa
andra uppgifter

nhkw
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6. Riddningspersonalen kan skapa en mer exakt forstaelse av situationen

Réddningspersonalen kan 6ka sin kontrollniva med hjilp av videon fran olycksplatsen

8. Med videon fran olycksplatsen gick tvd av tre raddningsenheter upp till en hogre
kontrollniva, och en station 6kade sin kontroll inom samma niva

=

Dessa punkter kommer att anvindas som referenspunkt for att beddma 1 vilken utstrackning
EOS-dronarens videoflode kan ge liknande operativa fordelar. Det bor dock understrykas att
punkt 7 och 8 forutsétter att raddningspersonalen arbetar i simulerade teamdvningar med det
aktuella systemet. Eftersom sddana dvningar inte ingér i denna studies omfattning, kommer
dessa tvd punkter inte att kunna analyseras.

Dessutom gav deltagarna virdefulla forslag pd forbéttringar av systemet, vilket kommer att
bidra till den fortsatta utvecklingen av EOS-projektet. Resultatet ger ett tydligt och starkt stod
for projektets mal att infora dronarbaserade stdodsystem och visar att realtidsvideo fran
olycksplatser kan vara en avgorande faktor i1 framtidens rdddningsinsatser.

2.6 Skillnad i dronarsystem

Dronaren som SSRS utvecklar inom ramen for EOS-projektet skiljer sig dock avsevért fran
den modell som anvédndes i Granholm & Grotes studie, sdrskilt vad géller videokvalitet. Detta
beror pé att SSRS prioriterar lang rackvidd och flygtid i luften - egenskaper som dr avgorande
for operativ anvindning i sjordddning. For att uppnd dessa krav har man tvingats gora
kompromisser inom andra delar av systemet, dédribland kamerautrustningen, vilket har
resulterat 1 en ldgre videoupplosning. Denna tekniska skillnad dr viktig att ha i1 atanke,
eftersom en sdmre bildkvalitet kan begrinsa miangden anvéndbar information. Samtidigt kan
dven en enklare bild bidra med operativ nytta genom att snabbt ge en dvergripande 14gesbild
och didrmed hjédlpa rdddningsteam att agera mer effektivt och maélinriktat (Sanchez-Heres
m.fl., 2021).

2.6.1 DJI Mavic Pro

Dronaren som anvidndes i Granholm & Grotes (2022) studie var en kommersiell DJI Mavic
Pro. Multirotor-drénare, sdsom denna modell, dr kdnda for sin hoga mandvrerbarhet och
formaga att hovra pa plats, vilket gor den idealisk for uppdrag dir detaljerad visuell
information krévs.

Under studien anvédndes dronaren for att spela in hogupplost video av en simulerad
olycksplats, vilket sedan visades for rdddningspersonalen innan de pabdrjade sin insats.
Denna drénare dr anpassad for att flyga pa relativt korta avstdnd men bidrog med en mycket
stabil kameraplattform och en hogkvalitativ videoldnk med skarpa bilder. Detta mgjliggjorde
en tydlig identifiering av personer i vattnet och gav raddningspersonalen en realistisk
forhandsbild av olycksplatsen (Granholm & Grote, 2022).
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2.6.2 EOS-dronaren

Dronaren som utvecklas inom EOS-projektet dr ddremot en fastvinge-dronare, konstruerad for
att kunna flyga langa strickor och ticka stora omraden autonomt, med en hastighet upp till 35
m/s. Till skillnad fran en multirotor-dronare, som kan hovra, flyger en fastvingedronare som
ett litet flygplan och kriver kontinuerlig rorelse genom luften for att hélla sig flygande. Detta
ger dronaren en avsevirt langre rackvidd och flygtid, med en maximal distans pa 130 km och
en flygtid pa upp till 2 timmar och 33 minuter vid en hastighet av 14 m/s (F. Falkman,
personlig kommunikation, 13 februari, 2025). Dessa egenskaper gor den sérskilt lampad for
att snabbt nd olycksplatser ute pa vattnet. Eftersom dronaren &r tdnkt att operera pd langa
avstdnd, maste videostrommen komprimeras kraftigt for att sdkerstilla en stabil uppkoppling,
vilket resulterar 1 en betydligt lagre bildkvalitet jimfért med den som anvéndes 1 Granholm &
Grotes (2022) studie.

En av de stora utmaningarna med denna 16sning &r att hitta en balans mellan tickning och
informationsvérde. En fastvingedronare kan snabbt ge en Gverblick av ett stort omrade, men
den lagre videoupplosningen kan gora det svarare att urskilja viktiga detaljer, sisom sméa
objekt 1 vattnet. Daremot kan dronaren anvédndas for att lokalisera omraden dir mer precisa
insatser krévs, vilket kan kompletteras av andra resurser sdsom helikoptrar eller mindre
dronare med hogre bildkvalitet. Den tekniska utmaningen ligger i att optimera systemet sa att
videostrommen forblir tillrdckligt tydlig for att ge anvindbar information d@ven under svéra
forhdllanden (Sanchez-Heres m.fl., 2021).

EOS-projektet syftar déarfor inte bara till att utveckla en fungerande dronarlésning utan dven
att utvirdera hur riddningspersonal kan anpassa sitt arbete utifrdn denna nya typ av
realtidsdata  (Sanchez-Heres m.fl., 2021). Vissa tekniska begrinsningar, sasom
kamerastabiliseringen, dr under utveckling och forvéntas forbéttras under projektets gang,
medan andra &r en naturlig foljd av fastvingekonstruktionen (F. Falkman, personlig
kommunikation, 1 mars, 2025).

EOS-dronaren har dven flera unika egenskaper som varit centrala i dess utveckling.
Konstruktionen  bestdr till stor del av  polypropencellplast, forstirkt —med
kolfiberkompositbalkar, medan vingarna ér klddda i polyestervév for bade 6kad hallbarhet och
forbéttrad synlighet. Den initiala startvikten 14g pa 1,1 kg, men har nu reducerats till under
900 gram, frimst av sékerhetsskél for att minimera risken vid en eventuell krasch. Tack vare
sin latta konstruktion, genomténkta design och vattentita egenskaper kan dronaren dessutom
landa pa vatten (F. Falkman, personlig kommunikation, 13 februari, 2025).

2.6.3 Handhavande av EOS-dronaren

EOS-projektets dronarsystem i sin helhet bestdr av tre separata enheter; dronaren i sig,
launchern och markstationen.

Launchern dr nodvéndig for att slunga upp dronaren i luften vid flygningens start. Detta ger
ett palitligt sétt att skicka upp dronaren utan behovet av en person som kastar planet for hand -
ett dtagande som kraver ritt teknik och medfor stor risk av handhavandefel.
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Markstationen bestdr av en bérbar dator med en speciell programvara designad for att
kommunicera med drénaren. Bade dronaren och markstationen dr uppkopplade via 4G vilket
agerar som kommunikationsldnken mellan de tvd enheterna. Via denna lénk skickas dronarens
telemetri och video till markstationen och marsktationen skickar instruktioner till drénarens
autopilot. Néar dronarens flygrutt kontrolleras genom denna programvara kallas det “guided
mode”. Da kontrollerar operatoren inte dronaren direkt utan végleder den med hjélp av valda
waypoints.

Nér dronaren inte ar 1 “guided mode” kan den styras direkt av operatéren med hjilp av en
radiokontroll vars funktioner &r lika traditionella radiostyrda flygplan. Detta anvénds i nuldget
bara vid start och landning men ambitionen &r att dronaren i framtiden dven ska kunna gora
detta i “guided mode” (F. Falkman, personlig kommunikation, 14 februari, 2025).

Den visuella aspekten av programvaran, sdsom den presenteras pa den bérbara datorn vilket
man kan se 1 Figur 1, dr uppdelad i tre rutor. Pa vinstra halvan av skdrmen visas en dverblick i
form av en karta i vilken dronarens position projiceras. Det dr dven pa denna karta som
operatoren placerar ut waypoints och kamerans fokuspunkt. Nar dronaren nér en fokuspunkt
sa borjar den cirkulera punkten automatiskt enligt den angivna radien.

Figur 1

Drénarens programvara
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En skdrmbild fran den bérbara datorn som kontrollerade drénaren under studiens flygning. Kartan som visas pa
vénstra halvan av bilden kommer fran OpenStreetMap, vilket ar en kartdatabas med 6ppen kéllkod.
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Den gula “V” ikonen pd kartan symboliserar dronarens position och riktning. Den ljusblaa
konen som projiceras ut frdn dronaren symboliserar kamerans synfélt. Det vita krysset och
cirkeln symboliserar dronarens waypoint samt den angivna radien. I fallet av Figur 1 sa ar
dronarens waypoint och kamerans fokuspunkt densamma, annars hade de markerats separat
pa kartan.

Ovanpa kartan kan man dven se en vit meny dér operatdren kan avldsa grundliggande
telemetri 1 form av fart Over grund, fart genom luften, flyghdjd, vindriktning och
vindhastighet. Det dr dven i denna menyn som operatdren véljer flygh6jd, flyghastighet och
radie.

Hogra halvan av skdrmen ér ytterligare fordelad i tva delar, en 6vre och en undre halva. I den
ovre delen visas dronarens inspelade video 1 realtid och 1 den nedre delen visas drénarens
inspelade video retroaktivt, vilket innebdr att man kan spela upp video frén ett tidigare skede
av flygningen.
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3. MeToD

For att utvdardera EOS-dronarens videoflode 1 en sjordddningskontext genomfordes en serie
simulerade scenarier som spelades in. Dessa inspelningar skickades sedan ut tillsamans med
en enkdtundersokning riktad till sjordddare inom SSRS. Mélet med enkéten var att undersoka
hur videomaterialet uppfattades, dess tolkningsbarhet och i vilken utstrickning det kunde
anvédndas som ett stod i1 rdddningsinsatser.

Grunden till studien ligger da i frigeformuldret som samlade in fridmst kvalitativ - men dven
en andel kompletterande kvantitativ - data in for vidare analys (Denscombe, 2018).

3.1 Scenarion

Scenarion byggdes upp for att efterlikna metoden som anvéndes under Granholm & Grotes
(2022) studie om effekten av realtidsvideo fran dronare i sjordddningssyfte. En gul docka
placerades ut i skirgirden nira en strandkant for att simulera en nddstdlld i vatten. Till
skillnad fran Granholm & Grotes (2022) studie sa filmades endast dessa scenarier utan att
nidgon SAR-insats utfordes av en SSRS riaddningsbat.

Omrédet var inte densamma som i studien men valdes for att vara motsvarande i miljo.
Dockan placerades ut péd fyra olika platser, indikerade av de rdda punkterna enligt Figur 2.
Den blaa punkten symboliserar markstationen vilket dr den plats dér dronaren startades och
kontrollerades ifran.

Figur 2
Karta over inspelningsomrddet
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Ett urklipp av ett sjokort som avbildar omrédet dir dronaren flogs i denna studie. De roda punkterna markerade
med A, B, C och D visar platserna som dockan ankrades vid och spelades in av dronaren. Den blda punkten
markerad med "Markstation" visar den plats som dronaren kontrollerades ifran. Bilden kommer fran Skippo.se,
vilket &r ett online sjokortsalternativ. Copyright 2024 av Skippo AB.
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Efter att dockan placerats ut s avvaktade motorbaten, 100-200 meter bort, medan en operator
vid markstationen styrde dronaren for att filma den nuvarande situationen. Vidret under
dagen av inspelningen var ca. 0°C med védxlande molnighet och nordlig vind pa 3-6 m/s.

3.2 Flygning

Under denna studie utfordes endast en flygning. Majoriteten av denna flygning skedde 1
“guided mode” och endast vid start och landning styrdes dronaren direkt av operatoren.
Flyghastigheten var instilld pa 12 m/s under inspelningen av varje scenario.

Nér dockan hade placerats ut, sattes dronarens waypoint och kamerans fokuspunkt manuellt
pa dess ungefirliga position. Detta gjorde att dronaren cirkulerade runt dockan samtidigt som
kameran forblev riktad mot den. Vid vardera scenario cirkulerade dronaren kring dockan och
filmade pa tre olika hdjder - 17, 30 och 45 meter - {fOr att samla in en storre midngd material
med varierat perspektiv.

3.3 Hantering av videomaterial

Den totala flygtiden - och ddrmed videoinspelningen - var 53 minuter lang, varav majoriteten
bestod av vintetid mellan olika scenarier och utplaceringen av dockan. Detta ledde till att
videon behdvde kortas ner till de delarna som var intressanta for unders6kningen. Dronarens
telemetri som loggades under flygningen gick att matcha med videons tidsstimpel. Detta
innebar exakt urskiljning av vilka delar av inspelningen som korrelerade till vilket scenario
och vilken flyghd;d.

Videoklippen fran drénaren bearbetades for att kunna delas med sjordddare fran SSRS.
Eftersom inspelningen skedde fran markstationens bérbara dator inkluderades programvarans
Ovriga information utdver materialet frdn dronarens egna kamera. Denna information klipptes
bort di det endast dr dronarens videoflode som sjordddarna ska utvirdera.

Den ursprungliga skidrminspelningen hade en upplosning pad 2940 x 1912 pixlar. Efter att
videon beskurits reducerades upplosningen till 1450 x 816 pixlar. For att anpassa videon till
YouTubes format renderades denna sedan i 1920 x 1080 pixlar, men den faktiskt upplevda
upplosningen forblir 1450 x 816 pixlar.

3.4 Spridning av video

Samtliga fardiga videoklipp laddades upp pa YouTube for att underlétta dtkomsten via enkat.
For att begrénsa spridningen publicerades videorna som “olistad”, vilket innebér att de endast
var tillgéngliga for personer med den specifika lanken. Dessa ldankar delades enbart till de
frivilliga sjordddare inom SSRS som deltog i undersdkningen. Néar enkéten avslutades
raderades videorna fran YouTube fOr att sidkerstélla att de inte fanns tillgéngliga efter studiens
genomforande.

Flygbilder som avbildar Sveriges landomrédden krdver 1 regel spridningstillstind fran
Lantmaéteriet (Lantmaéteriet, 2016), medan material som avbildar havsbotten inom svenskt
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territorium kraver tillstdnd fran Sjofartsverket (Sjofartsverket, 2024). Genom att begrinsa
videornas atkomst till enbart SSRS:s frivilliga sjordddare sdkerstdlldes att materialet inte
omfattades av dessa krav pa spridningstillstand.

3.5 Datainsamling via enkat

En datainsamling gjordes genom att skicka ut en enkdt med medhorande filmklipp till
sjordddare. Frageformuldret designades for att ge bade kvantitativa och kvalitativa data
(Denscombe, 2018). Detta tilliter effektiv behandling, jamforelse och analys av
tolkningsbarheten av EOS-drénares videoflode.

Enkéten spreds via mail av SSRS egna organisation och totalt deltog 24 sjordddare fran 13
olika stationer. Genom att begrinsa deltagarna till endast aktiva sjordddare sé ger det datan en
generaliserbarhet, eftersom urvalet & mycket representativt av den bredare populationen
(Denscombe, 2018).

3.5.1 Information och demografiska fragor

I den forsta delen av enkéten introducerades deltagarna till studiens syfte och fick information
om hur den insamlade datan skulle hanteras. De informerades dven om att deltagandet var
frivilligt och att all insamlad data skulle hanteras och presenteras anonymt. Dessutom
sakerstdlldes att de gav sitt samtycke till att delta 1 undersdkningen.

Deltagarna fick dven besvara fem fragor som undersokte deras demografiska bakgrund. Dessa
fragor var:

e Vilken avdelning/station i SSRS kommer du ifran?
e Vilken roll/befattning har du i SSRS?

e Hur lange har du varit aktiv inom sjérdddning?

e Hur gammal ér du?

e Hur identifierar du dig?

3.5.2 Videor med tillhérande fragor

Denna del utgjorde huvuddelen av enkétens innehdll. Dér fick deltagarna ta del av fem videor
och besvara fragor utformade for att undersoka hur videomaterialet uppfattades och tolkades.
For de forsta fyra videorna anvédndes tva standardfragor: “Beskriv situationen sa som du
tolkar den” och “Vad for information fdr du fran videon som kan vara anvindbar vid en
sjordddningsinsats?” Detta skapar en enhetlig fragestidllning som mdjliggjorde jamforelser av
deltagarnas svar mellan de olika videorna.

Video 1-3 visade varsitt scenario frdn en konstant flyghojd. I video 1 och 3 lag flyghdjden 17
pa meter medan den i video 2 var 45 meter. Efter varje video gavs deltagarna, utover
standardfragorna, mojlighet att ldmna Ovriga kommentarer. Till en av dessa videor
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inkluderades dven en fraga dér deltagarna ombads faststilla dockans position pa ett sjokort
genom att vélja ett av fyra svarsalternativ som motsvarade markerade punkter pa ett sjokort.

Video 4 presenterade ett scenario fran tre olika flyghdjder. Till denna video foljde tre
ytterligare fragor, utdver standardfrdgorna, som syftade till att undersdka skillnaderna i hur
videomaterialet uppfattades beroende pa flyghdjd.

Video 5 var en jimforande video dér deltagarna fick se inspelningar frin bade EOS-drénaren
och quadcopter-dronaren fran Granholm & Grotes (2022) studie. Videorna visade olika
scenarion inspelade pa olika platser men var konstruerade for att vara sa likvérdiga som
mojligt. Eftersom materialet speglade tva separata situationer ansigs standardfragorna inte
vara applicerbara. Istéllet fick deltagarna besvara fyra frdgor som syftade till att undersoka
skillnaderna 1 videoflodets tolkningsbarhet mellan de tva drénarna.

3.5.3 Deltagarnas sammanfattning

Den sista delen av enkdten bestod av en sammanfattning didr deltagarna fick ge en
overgripande beddmning av tolkningsbarheten hos EOS-dronarens videoflode samt dess
anvandbarhet inom sjordddning.

For att komplettera den kvalitativa analysen innehdll denna del dven ett inslag av kvantitativ
datainsamling genom frigan: “Vad dr din allmdnna upplevelse av dronarens
inspelningsformdga?” med svarsalternativen “Mycket ddlig”, “Dalig”, “Neutral”, “Bra”
och “Mycket bra”.

3.6 Analys av insamlad data

I denna studie genomfordes dataanalysen med primirdata, data som samlats in och
analyserats av samma personer i alla steg av processen. Denna metod mgjliggjorde en néra
och kontinuerlig kontakt med datan fran insamling till tolkning, vilket stirkte analysens
kvalitet och trovérdighet (Bryman, 2012).

Sjdlva analysen syftade till att reducera och forenkla ett omfattande datamaterial. Fér den
kvalitativa delen anvédndes tematisk analys for att identifiera aterkommande mdnster och
centrala teman (Bryman, 2012). Det insamlade materialet omarbetades till visuella
framstéllningar och diagram for att gora datan mer hanterbar och lattolkad, vilket 1 sin tur
mojliggjorde en starkare koppling mellan resultaten och studiens forskningsfragor.
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4. RESULTAT

Fyra videoklipp fran olika platser med simulerade nddsituationer skickades ut tillsammans
med en enkdt for att samla in kvalitativ data. Sjordddarnas bedomningar av SSRS-drénaren
har analyserats och presenteras i detta avsnitt.

4.1 Tolkning av scenarion

Den insamlade datan visar tydligt att sjordddarna anser drOnarens storsta styrka vara dess
formaga att ge en Overblick av en situation pad ett sdtt som inte dr mdjligt fran en
raddningsfarkost pa plats. Att fa denna visuella 6verblick 1 forvig mojliggor flera unika
fordelar, sdsom mojligheten att tidigt beddma resursfordelning samt identifiera potentiella
faror och hinder 1 en insats.

I Figur 3 kan man se att majoriteten av svaren till videorna 1-3 har varit tydliga med att
deltagarna har observerat dockan. Endast 2 svar (3%) har inte tydligt formedlat att deltagaren
observerat dockan. Ddremot har identifieringen varierat. Dockan har inte alltid uppfattats som
en docka eller en person, utan i vissa fall neutralt beskrivits som ett "flytande objekt" eller
felaktigt identifierats som exempelvis en kanot. Svérigheterna med korrekt identifiering av
dockan var pétagliga.

Figur 3

Identifiering av dockan

B Korrekt identifiering Neutral identifiering [l Felaktig identifiering Ingen identifiering

Video 1

Video 2

Video 3

0% 25% 50% 5% 100%

Detta diagram visar fordelningen av deltagarnas identifiering av dockan i video 1, 2 och 3. Korrekt identifiering
avser de svar som identifierat dockan som just en docka eller en person. Neutral identifiering avser de svar som
identifierat dockan som ett flytande objekt eller likvérdigt. Felaktig identifiering avser de svar som identifierat
dockan som en kanot eller likvardigt. Ingen identifiering avser de svar som inte gjorde nagon identifiering.
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Trots svérigheterna med att identifiera objekt i vissa forhdllanden fanns det d&ven exempel dir
deltagarna lyckades gora mer detaljerade analyser. I video 2 noterade flera deltagare att
dockan 14g stilla i vattnet, och vissa drog slutsatser angdende eventuellt paverkat medvetande.
Ett exempel pé detta &r ett svar pa fragan "Beskriv situationen som du tolkar den” f6r videon,
dér en deltagare skrev: "Hdr syns tydligt ett objekt med mdnskliga former liggandes ca 50-100
m fran land. Objektet verkar ligga helt stilla. Medvetslos/utmattad?"”. En annan deltagare
observerade dven att den nodstdllde (dockan) tycktes sakna flytvist, vilket kan vara en viktig
faktor i en rdddningsinsats.

Deltagarna har dven analyserat omgivningen kring dockan. I samtliga videor har det
inkommit svar dir deltagare observerat viderforhallandena samt dockans position i
forhdllande till den omgivande miljon. Ett exempel pa detta &r en deltagare som beskrev
situationen i ett av videoklippen med kommentaren: "Ev. en kanot i vattnet i néirheten av
klipporna. Klart véider och lugnt vatten."

Flera deltagare har uppskattat avstdndet mellan dockan och ndrmaste strandkant. I en video
varierade dessa uppskattningar mellan 25 och 100 meter. I ett fatal svar har dven solens
riktning och vinkel noterats, samt dragit slutsatser kring eventuella reflektioner som kunnat
stora vid sokande fran riddningsbat.

I video 2 noterade flera deltagare ett grund i1 ndrheten av dockan vilket presenteras i Figur 4.
Sex deltagare beskrev tydligt sin observation av grundet i sina svar, medan tre deltagare
uppenbarligen missade det genom att beskriva vattnet med termer som "sdkert” eller "fritt".

Figur 4
Identifiering av grund
15
10
5
0 1
Kommenterat Inte kommenterat  Missbeddmt fritt
grundet grundet vatten

Detta diagram visar fordelningen av deltagarnas identifiering av grundet i video 2. Kommenterat grundet avser
de deltagare som tydligt kommenterat det nérliggande grundet i deras svar. Inte kommenterat grundet avser de
deltagare som inte tydligt kommenterat grundet. Det gér dérfor inte att avgéra om de faktiskt observerade det
eller om det passerade obemairkt. Missbeddomt fritt vatten avser deltagare som uttryckligen har angett att vattnet
ar "fritt" eller "sdkert” och darmed tydligt inte har observerat grundet.
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Till video 3 stilldes fragan “Kan du avgora var den nddstillde befinner sig?” tillsammans
med en bild med fyra svarsalternativ. Resultatet av denna fraga presenteras i1 Figur 5. Det
korrekta svaret var alternativ B, vilket en tydlig majoritet av deltagarna har identifierat.

Figur 5

Lokalisering av den nédstillde

® Plats A
® Plats B

Plats C
® Plats D

® Kan ej avgéra

Detta diagram illustrerar fordelningen av deltagarnas svar till fragan “Kan du avgora var den nédstdllde befinner
sig?”. Deltagarna fick tillsammans med fragan ta del av samma karta som i Figur 2. De fem mdjliga
svarsalternativen var: 4, B, C, D och Kan ej avgora. Korrekt svar ér alternativ B.

4.2 Dronare som beslutsunderlag

Dronarens potential som beslutsunderlag faststills genom att analysera vilken typ av
information som kan vara virdefull vid en sjoraddningsinsats.

Den allminna uppfattningen om kvaliteten pa dronarens inspelningar dr Gvervigande positiv,
vilket framgér av Figur 6. Enligt sjérdddarna som deltagit 1 studien ligger dronarens frimsta
styrka 1 dess forméga att ge en Oversiktlig ldgesbild av en olycksplats. Detta mojliggér en
analys av omgivningen i relation till den nddstilldes position samt ger en mer detaljerad
uppfattning om vind- och viaderforhallanden.
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Figur 6

Generella upplevelsen av dréonarens videoflode

® Mycket bra
® Bra
Neutral
© Dalig
® Mycket dalig

Detta diagram illustrerar fordelningen av deltagarnas svar till fragan “Vad dr din allmdnna upplevelse av
dronarens inspelningsformdga?”. De fem mojliga svarsalternativen var: Mycket bra, Bra, Neutralt, Dalig,
Mycket dalig.

Deltagarna har noterat att dronaren mdjliggor identifiering av potentiella faror och hinder,
alternativt bekréftar att vattnet ar fritt infor en insats. I ett av videoklippen observerades
sjotrafik 1 bakgrunden, och négra deltagare konstaterade att en nérliggande fritidsbat skulle
kunna anvindas for assistans. Nér dronaren nidrmade sig den nddstdllde, noterade flera
deltagare kladfarg samt tecken pa olika grader av medvetande.

En majoritet av deltagarna anser att dronaren kan bidra till snabbare insatser genom att
paborja sokning innan rdddningsfarkoster anlidnder till olycksplatsen. De uppger dven att
forhandsinformationen kan underldtta planering och dimensionering av insatsen genom att
avgora vilka enheter som ska skickas. Flera deltagare menar att anvdndningen kan vara
begrinsad om dronarens position eller kartreferens inte tillhandahélls, en funktion som dock
redan dr implementerad i systemet.

16,7 % av deltagarna uppgav en negativ allmin upplevelse av dronaren, vilket framgér 1 Figur
6. Deras huvudsakliga kritik var att objekt var svédra att identifiera, trots de optimala
viderforhédllandena i videoklippen. En fjirdedel av deltagarna forholl sig neutrala i1 sin
bedomning. De sdg fordelarna med att fd en Overblick av situationen innan ankomst till
olycksplatsen men ansag att kamerans bildkvalitet var bristféllig.

Genom hela enkiten, oavsett vilket videoklipp som analyserades, lyftes vissa aterkommande
forbattringsomrdden. Bland dessa fanns svarigheten att urskilja objekt i vattnet pd grund av
videokvaliteten, en problematisk kameravinkel dir dronarens vinge skymde sikten samt
onskemdl om funktioner sdsom koordinatangivelse, vilken redan finns tillgénglig, och
mojlighet att zooma in.
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En deltagare uttryckte dven skepsis kring hur dronardatan skulle analyseras ombord pa en
raddningsfarkost. Det papekades att faktorer sdsom solljus, vagor och vibrationer kan paverka
skdrmens synlighet, vilket kan gora det svart att tolka videomaterialet i realtid. Det lyftes dven
en oro for att d&nnu en skdrm ombord skulle kunna distrahera fran andra viktiga uppgifter,
sasom utkik. Ett citat frdn en av deltagarna sammanfattar detta perspektiv: "/...] men for
anvindarna ombord kommer det vara vildigt svart att se och tolka. Sma skdrmar, ddliga
ljusforhallanden. Det finns en risk att detta blir dnnu en sak som tar bort fokus frdan att hdlla
utkik. Det blir dnnu en skdrm som tar fokus fran oss ombord pd var omgivning."

4.3 Jamforelse av dronare

Alla deltagare var Overens om att dronaren DJI Mavic Pro, som anvints i studien av
Granholm & Grote (2022), levererade en mer tolkningsbar och informationsrik video jamfort
med EOS-drénaren. En deltagare uttryckte detta genom svaret: “Med den nya kameran kan
man se 'ett gult foremdl'. Med den gamla ser man enkelt att det dr en gul docka med lina.”.
Hér syftar "nya kameran" pa EOS-dronaren och "gamla" pd DJI Mavic Pro. Formuleringen
"med lina" antas referera till att linan som ankrar dockan mot botten &r synlig i videon frédn
DJI Mavic Pro. Detta exempel tydliggor skillnaden i hur mycket information som kan

utvinnas fran respektive dronarvideo.

Trots den enhetliga uppfattningen att DJI Mavic Pro producerade mer informationsrik och
lattolkad video, uttryckte vissa deltagare att de @ndd var ndjda med EOS-dronaren. En
deltagare beskrev detta genom kommentaren: "For mig rdcker kvalitén i den nya modellen.
Om det gor att dronaren far bdttre rickvidd/uthadllighet. Sen dr det alltid lockande med hogre
upplosning och det kan ge mig information om skador som kanske inte syns pd den nya med
samre kvalité.".

Nir deltagarna fick frigan “Tycker du att videon med ligre kvalitet dr tillrickligt bra for att
se det som behdovs i en sjordddningsinsats?” svarade 70,8 % ja, vilket framgér av Figur 7.
Detta innebdr att en majoritet av deltagarna ansdg att videokvaliteten, trots sina begridnsningar,
var tillrdcklig fOr att identifiera relevant information vid en rdddningsinsats. Samtidigt innebér
det att 29,2 % av deltagarna ansag att kvaliteten inte var tillrdcklig, vilket indikerar att det
finns vissa utmaningar i hur videoflddet kan anvidndas operativt.
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Figur 7

Acceptabel videokvalitet for sjordddningsinsats

® Ja
® Nej

Detta diagram illustrerar fordelningen av deltagarnas svar till fragan “Tycker du att videon med Idgre kvalitet dr
tillrdckligt bra for att se det som behdvs i en sjordddningsinsats?”. De tvad mojliga svarsalternativen var Ja eller
Nej. "Videon med ldgre kvalitet" syftar i detta fall till EOS-dronaren som jamfordes med videon fran quadcoptern
i Granholm & Grotes (2022) studie.

Deltagarna fick dven en frdga om vilka faktorer de ansdg hade storst inverkan pa
tolkningsbarheten av EOS-dronarens videor. Svaren ger en inblick i vilka aspekter som
upplevdes som mest avgorande for att kunna tolka och anvdnda videomaterialet i en
rdddningsinsats. Resultatet av denna fraga presenteras i Figur 8.
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Figur 8

Faktorer som pdaverkar tolkningsbarhet

Videokvalite

Vinkel av inspelning
Stabilitet
Vaderférhallanden

Flyghgjd

Delar av drénaren ar
ivdgen

Detta diagram illustrerar fordelningen av deltagarnas svar till fragan Vad var de viktigaste faktorerna som
paverkade att du kunde tolka mer/mindre information?”. De fyra mojliga svarsalternativen var: videokvalite,
vinkel av inspelning, stabilitet och viderforhallanden samt alternativet att skriva egna svar. Deltagarna kunde
vilja flera svarsalternativ

Resultatet av frdgan om vilka faktorer som ansdgs paverka tolkningsbarheten av
EOS-dronarens videor visar att “videokvalitet” var den mest framtrddande faktorn, med 19
omndmnanden. Direfter foljde “vinkel av inspelning” och “stabilitet”, vilket tyder pa att
dessa tekniska aspekter har stor inverkan pa hur tydligt videomaterialet kan tolkas. Faktorer
som “vdderforhdllanden” och “flyghdjd” bedomdes ha mindre betydelse enligt denna fraga.

Virt att notera ar att endast en deltagare angav att delar av dronaren var i viagen, vilket stér i
kontrast till andra delar av enkiten dir detta problem ndmndes i totalt nio kommentarer fran
sex olika deltagare. Fem av dessa personer lyfte problemet i andra fragor men valde att inte
ange det hir.
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5. DISKUSSION

I denna diskussion analyseras och tolkas studiens resultat for att forstda EOS-dronarens styrkor
och begriansningar som verktyg 1 sjordddningsinsatser. Fokus ligger pd videons
tolkningsbarhet och vilka faktorer som péaverkar dess anvéindbarhet enligt deltagarnas
beddmningar.

Utover resultatdiskussionen granskas dven metodens genomforande och dess inverkan pa
studiens tillforlitlighet. Val av inspelningsplatser, flygparametrar och datainsamlingsmetoder
diskuteras for att identifiera mojliga begransningar och forbéttringsomraden.

5.1 Resultatdiskussion

Med tanke pd undersokningens fokus pa kvalitativ data var en central aspekt att sdkerstilla
transparens och opartiskhet vid analysen av deltagarnas svar. Eftersom studien bygger pa
sjordddarnas subjektiva upplevelser och tolkningar, dr det avgorande att resultatet inte
paverkas av forskarens egna forvantningar eller forutfattade meningar. Déarfor har stor vikt
lagts vid att behandla all insamlad data systematiskt och konsekvent for att stirka studiens
reliabilitet.

For att sdkerstélla en réttvis och nyanserad analys granskades enkédtsvaren utan att prioritera
specifika perspektiv. Samtliga svar har behandlats lika, och sérskild uppmérksamhet gavs till
citat som gav insikt i hur deltagarna resonerade, oavsett om deras instéllning var positiv eller
negativ till det undersokta &mnet. Genom att fokusera pa hur deltagarna motiverade sina svar,
snarare dn enbart pd svarens innebord, skapades en bredare forstdelse for hur dronarens
videoflode tolkades och skulle kunna anvdndas i en operativ kontext.

En ytterligare aspekt, som pédverkar validitet, dr att tolkningen av videomaterialet kan skilja
sig beroende pa deltagarnas erfarenheter och forkunskaper. For att minimera risken for att
individuella skillnader snedvrider resultaten har svaren analyserats 1 sin helhet, ddr mdnster
och aterkommande teman identifierats. Detta mojliggjorde en mer objektiv sammanstéllning
av hur dronarens videoflode uppfattas inom SSRS och vilken roll det kan spela i
beslutsfattandet vid sjordddningsinsatser.

5.1.1 Tolkningsbarhet i sjoraddningssituationer

En central frdga i denna studie dr huruvida videoflodet fran EOS-dronaren ér tillrdckligt
tolkningsbart for att anvindas som beslutsunderlag 1 sjordddningsinsatser. Resultaten visar att
dven om bildkvaliteten upplevs som en begransning, anses den i hdg utstrickning vara
tillracklig for operativt bruk. Medan endast 58,3% av deltagarna beddmde drdonarens
inspelningsformaga som bra eller mycket bra, ansag 70,8% att videokvaliteten var tillracklig
for att kunna anvidndas i1 en rdddningsinsats. Detta antyder en viss acceptans for att
bildkvaliteten kan vara en kompromiss i utbyte mot andra operativa fordelar, sdsom ldngre
rackvidd och okad flygtid - trots deltagarnas omedvetenhet av denna kompromiss.
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Niér deltagarna fick ange vilka faktorer som péverkade tolkningsbarheten mest, framtradde tre
huvudomraden: videokvalitet, inspelningsvinkel och stabilitet. Flera kommentarer i enkdten
papekade dven att dronarens egna vinge ansags vara i vidgen, men endast en deltagare angav
detta i den specifika fragan. En mojlig forklaring &r att "delar av dronaren dr i vigen" inte
fanns som ett fordefinierat svarsalternativ, vilket kan ha gjort att fler deltagare upplevde
problemet men inte valde att ange det explicit. Alternativt kan vissa ha inkluderat problemet
under kategorin "vinkel av inspelning”, di dessa faktorer kan uppfattas som
sammanhédngande.

Inspelningsvinkeln paverkas av flyghdjd, cirkulationsradie och kamerans fokuseringspunkt.
En lag vertikal kameravinkel, som uppstér niar dronaren flyger pa lag hdjd med en stor radie,
Okar risken att vingen skymmer sikten. Detta kan delvis undvikas genom att hoja flyghdjden,
minska radien eller en kombination av bdda. Kamerastabiliseringen, som identifierades som
den tredje storsta begrdnsningen, dr en aspekt som fortfarande ar under utveckling och
forvintas forbattras under projektets gang (F. Falkman, personlig kommunikation, 1 mars,
2025).

En annan aspekt som framkom 1 undersokningen dr védrets paverkan pa videons
tolkningsbarhet. Endast 5 av 24 deltagare anséag att vaderforhallanden var en viktig faktor. Det
ar dock viktigt att ta hinsyn till att samtliga videor spelades in under gynnsamma
vaderforhéllanden, vilket begrdnsar mojligheten att dra slutsatser kring védrets faktiska
paverkan.

Utover tekniska begridnsningar belyser resultaten dven praktiska utmaningar vid anvéndning
av dronardata ombord pad raddningsfarkoster. En deltagare uttryckte skepsis kring hur
videomaterialet ska analyseras i realtid, da yttre faktorer sdsom solljus, vibrationer och
sjogang kan paverka skdrmens synlighet och ddrmed férsvara tolkningen av videoflodet.

Trots dessa begrinsningar visar resultaten att dronarens videoflode kan vara till nytta for
lokalisering av nddstdllda. En majoritet av deltagarna (79,2%) kunde identifiera var den
nodstillde befann sig i relation till ett sjokort, trots att ingen av dem var stationerad vid en
nérliggande raddningsstation och sannolikt saknade lokalkdnnedom.

Detta indikerar att EOS-dronaren bidrar med samma effekt som identifierades 1 punkt 2 av
Granholm & Grotes (2022) studie, ndmligen att videon hjdilper rdddningspersonalen att
lokalisera en mer exakt position for den nodstdllde.

Déremot kan punkt 3 fran samma studie - att sokfasen kan forkortas och dirmed kan objektet
hittas snabbare - inte bekréiftas 1 denna undersokning, eftersom inga faktiska sokinsatser
genomfordes. Dock ger resultaten visst stod for antagandet att videoflddet fran EOS-dronaren
potentiellt skulle kunna effektivisera sokfasen, genom att mojliggora en tidig uppskattning av
var den nddstéllde befinner sig.

Sammantaget tyder resultaten pa att videokvaliteten fran EOS-dronaren ar tillracklig for att
skapa en visuell overblick och for att hjilpa raddningspersonal att bade lokalisera och
uppskatta positionen for en nodstdlld. Samtidigt kvarstar vissa begriansningar, sérskilt vad
géller kamerastabilisering och bildkvalitet, som fortsatt kan pdverka tolkningsbarheten i mer
komplexa eller ogynnsamma férhallanden.
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5.1.2 Potentialen som beslutsunderlag

Resultaten visar att dronarens videofldde inte enbart anvéinds for att lokalisera objekt utan
ocksa for att skapa en helhetsbild av situationen. Flera deltagare analyserade omgivningen,
viderforhdllandena och andra faktorer som kan paverka en rdddningsinsats. Exempelvis
observerade vissa en bét i bakgrunden och identifierade den som en potentiell resurs innan
egna rdddningsenheter anldnde. Andra reflekterade Gver solljusets vinkel och reflektioner och
hur dessa kunde paverka sikten vid ankomst till olycksplatsen. Vidare noterades
véiderforhdllanden sdsom vind, vigor och sikt, vilket dr avgérande faktorer vid planering av
en insats.

Flera av dessa observationer dverensstimmer med resultaten fran Granholm & Grotes (2022)
studie. Deltagarnas reflektioner kring véderforhdllanden, ljusforhdllanden och potentiella
resurser i omgivningen motsvarar punkt 1: videon tillhandahdller en ny informationskdlla
som kan konsulteras for att fatta beslut. Aven om inga verkliga insatser genomfordes i denna
studie, visade flera deltagare en tydlig forméga att tolka videomaterialet, dra slutsatser och
planera sina insatser utifran det. Exempelvis beskrev en deltagare: “(...) Mdjlighet att en
fritidsbat kan stotta initialt innan vi kommer pd plats, om det gar att etablera kontakt.” En
annan skrev: “Att jag mdste ha med mig var Rescuerunner som kan gd in pd grunda omrdden
och enkelt enkelt ta sig till landremsan och soka efter person som kan simmat i land ddr.”
Dessa resonemang tyder péd att dven punkt 4 - planering och forberedelser kan géras mer
precist och anpassat till situationen - samt punkt 6 - rdddningspersonalen kan skapa en mer
exakt forstdelse av situationen - dr tillampliga pa EOS-dronarens anvdndning.

Trots att minga deltagare aktivt analyserade omgivningen, identifierades dven brister i hur
information tolkades. En tydlig sddan var skillnaden i avstdndsuppskattning. Nar deltagarna
ombads uppskatta avstindet mellan dockan och ndrmaste strandkant varierade svaren
avsevart, fran 25 till 100 meter 1 samma scenario. Denna variation visar att dronarens
videoflode, dven om det ger en viktig visuell referens, inte alltid garanterar exakta
bedomningar.

Liknande tendenser framkom i frdgan om identifiering av grund. Figur 4 visar att endast sex
deltagare noterade att dockan 1ag néra ett grund, medan en majoritet av deltagare nimnde
inget om detta, och ytterligare tre beskrev vattnet kring dockan som “sdkert” eller ‘fritt”.
Detta understryker att &ven om dronaren kan bidra med viktiga insikter om forhdllandena i
vattnet, kan det finnas en risk att vissa detaljer forbises eller misstolkas. Dessa resultat betonar
vikten av att anvidnda dronarbilder som ett komplement till annan information, snarare &n som
det enda beslutsunderlaget.

Ett viktigt Overvdgande hir dr den ménskliga faktorn. Resultaten antyder att sjordddare, dven
med visuellt material, inte alltid kan lita helt pa det de ser. Skillnader i avstaindsuppskattning,
missad information om grund och svarigheter att identifiera objekt visar att individuell
tolkning kan leda till variationer 1 beddmningen av en situation. Detta kan bero pa faktorer
sasom tidigare erfarenhet, stresspdverkan och den begrinsade referenspunkten som en
flygbild ger jamfort med en fysisk nérvaro pa plats.
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Dessa fynd &r centrala for att besvara rapportens fragestillningar. Att ca. 80% av deltagarna
korrekt kunde identifiera dockans position pa ett sjokort antyder att dronarens video har
potential som beslutsunderlag. Samtidigt visar de varierande tolkningarna av avstand och
identifiering av faror att kvaliteten pd videon kan péverka tillforlitligheten. For att
EOS-dronarens video ska kunna fungera som ett robust beslutsunderlag krdvs sannolikt
ytterligare tekniska forbattringar, utover den redan implementerade positionsanvisningen i
realtid skulle forbattrad bildkvalitet kunna dka tydligheten i videomaterialet.

Sammantaget indikerar resultaten att EOS-dronarens videofléde har en operativ nytta, men att
det inte ar felfritt. For att sikerstélla att det kan anvdndas som ett tillforlitligt beslutsunderlag
kravs fortsatt utveckling och utvérdering, sarskilt géllande hur informationen presenteras och
tolkas i skarpa sjoraddningssituationer.

5.1.3 Observationer utanfor studiens huvudsakliga fokus

Tva ovéntade resultat framkom 1 undersokningen, vilka inte har en direkt koppling till
studiens huvudsakliga fragestdllningar men 4nd4 &r relevanta att lyfta. Dessa insikter kan vara
av intresse for vidare forskning och utveckling av drénaranvéndning inom sjoraddning.

Den forsta ovidntade observationen ror identifieringen av dockan vid olika flyghdjder. Intuitivt
sett kunde man fOrvinta sig att en video inspelad pa 17 meters hdjd skulle ge en mer
detaljerad och exakt identifiering dn en inspelning fran 45 meters hojd, eftersom en narmare
bild borde underlitta observationen av mindre objekt i vattnet. Resultaten visade dock att
detta inte nodvindigtvis var fallet. En mojlig forklaring ar att den laga vertikala
kameravinkeln, som uppstar nir dronaren flyger pa 1ag hdjd med en stor radie, forsvarar
objektidentifiering genom att skapa en mer forvringd bild. Detta antyder att sambandet
mellan flyghdjd, cirkulationsradie och kameravinkel kan vara en viktig faktor for videons
tolkningsbarhet. Om sa éar fallet kan det ha betydelse for hur dronaren bor programmeras for
optimala inspelningsforhallanden vid sjordddningsinsatser.

Den andra ovintade insikten ror en praktisk aspekt av dronaranvindningen ombord pa
rdddningsfarkoster. En deltagare uttryckte oro over att 4nnu en skdrm ombord kan distrahera
fran andra kritiska uppgifter, sdsom utkik. Citatet “Det finns en risk att detta blir dnnu en sak
som tar bort fokus fran att hdlla utkik. Det blir dnnu en skdrm som tar fokus fran oss ombord
pd vdr omgivning.” understryker en viktig operativ fraga som inte tidigare varit i fokus for
denna studie. Att infora nya teknologiska verktyg kan innebédra kognitiv belastning och
paverka hur besdttningen prioriterar sin uppmirksamhet. Denna aspekt av dronaranvdndning i
praktiska rdddningssituationer skulle kunna vara féremal for vidare forskning for att forstd hur
visuella hjdlpmedel bést kan integreras utan att stora andra kritiska moment ombord.

5.2 Metoddiskussion

Metoddiskussionen granskar styrkor och begrinsningar i bade det praktiska genomforandet
och datainsamlingen. Valet av inspelningsplatser, dronarens flygparametrar och uppliagget av
datainsamlingen kan ha paverkat resultatens reliabilitet och tillimpbarhet. Dessutom
diskuteras enkitens utformning och tekniska begrinsningar i relation till studiens validitet,
samt mojliga forbattringsatgirder.
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5.2.1 Praktiska moment

En av de metodologiska begransningarna i denna studie r att inspelningen av scenarierna inte
genomfordes pd samma platser som i studien av Granholm & Grote (2022). P4 grund av
logistiska skél valdes istéllet miljoer som efterliknade de ursprungliga sa ld&ng som mgjligt -
en skérgardsmiljo med lugnt vatten och nidrhet till land. Att anvinda exakt samma
inspelningsplatser hade mojliggjort en mer direkt jimforelse mellan de tvd dronarsystemen,
men det ansdgs dndd rimligt att genomfora studien i liknande miljder eftersom de
representerar de typer av omréden dar dronaren forvintas flygas. For att sdkerstdlla en bredare
datainsamling inkluderades flera olika inspelningsplatser, vilket bidrog till en mer heltdckande
bild av dronarens prestanda i1 varierande forhallanden.

En annan aspekt av metodiken som kan ha paverkat resultaten &r bristen pa en tydligt
definierad flygprofil. Aven om flyghdjderna 17, 30 och 45 meter faststilldes pa forhand,
bestimdes inga exakta parametrar for dronarens cirkulationsdiameter runt mélet. Detta ledde
till variationer 1 inspelningens flygmonster, vilket 1 sin tur kan ha péverkat hur sjérdddarna
uppfattade videomaterialet. Det observerades tecken pé att relationen mellan cirkulationsradie
och flyghojd péverkade tolkningsbarheten, vilket gor det svért att dra definitiva slutsatser om
vilken hojd som ger bdst Overblick. En mer standardiserad flygning, dir bade hdjd och
cirkulationsdiameter kontrollerades strikt, hade underléttat analysen av videoflédet och
mojliggjort mer exakta jaimforelser mellan olika scenarier.

En ytterligare aspekt som kan ha paverkat resultaten &r valet att anvdnda en docka istéllet for
en verklig person vid simuleringen av en nodstélld. Eftersom deltagarna inte informerades om
att objektet de observerade var en docka, kan detta ha bidragit till osdkerheten vid
identifieringen. Till exempel noterade flera deltagare att dockan sag livlos ut 1 video 2, medan
andra identifierade den som ett oklart flytande objekt. Detta vicker fragan om resultaten
delvis kan spegla svarigheten att kdnna igen ett liviost foremél snarare &n den faktiska
videokvaliteten. Om deltagarna hade informerats i forvdg om att en docka anvédndes for att
simulera en nddstilld, hade de mojligen varit mer bendgna att identifiera den korrekt. Det &r
ocksd mgjligt att en verklig person med naturliga rorelser i vattnet hade gett en mer realistisk
representation av en nddsituation och didrmed en mer rittvis bedomning av drénarens
potential som beslutsunderlag.

Trots dessa metodologiska begrinsningar fanns det dven aspekter som stirkte studiens
validitet. En av de mest virdefulla faktorerna var loggningen av dronarens telemetri, vilket
mojliggjorde en exakt matchning mellan videomaterialet och de specifika flygparametrarna.
Genom att analysera videomaterialets tidsstimpel och flygdata kunde insamlat material
kopplas direkt till de forhdllanden under vilka det spelades in, vilket 6kade noggrannheten i
analysen. Utan denna information hade det varit betydligt svarare att genomfdra en
systematisk bedomning av hur flyghdjd och andra faktorer péverkade videons
tolkningsbarhet.

5.2.2 Datainsamling

Datainsamlingen genomfdrdes via en digital enkit, vilket mojliggjorde en strukturerad
insamling av bade kvalitativ och kvantitativ data. Trots att detta gav en bred Oversikt dver
deltagarnas uppfattningar, fanns vissa begriansningar i metodvalet. Totalt deltog 24 sjordddare,
vilket 4r en liten andel av SSRS:s totala personalstyrka pa cirka 2500 personer
(Sjordddningsséllskapet, 2024). En storre deltagarsiffra hade stirkt studiens validitet och
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mojligheten att generalisera resultaten till hela organisationen. Dock kan resultatet &dnda
betraktas som virdefullt, da det ger insikter frdn faktiska operatorer som dr vana vid
sjordddningsinsatser och som dirmed representerar en relevant malgrupp.

For att styrka studiens validitet inkluderades demografiska fragor i1 enkéten, vilket
mojliggjorde en béttre forstaelse av respondenternas bakgrund. Denna data var dven relevant
vid analysen av deltagarnas formaga att identifiera dockans position pé ett sjokort. Eftersom
ingen av deltagarna var stationerad i det aktuella omradet kunde det faststéllas att deras
beddmningar sannolikt inte paverkades av lokalkdnnedom, vilket 6kade studiens trovirdighet.
Samtidigt bor det noteras att en mer detaljerad demografisk uppdelning, exempelvis av
deltagarnas erfarenhet av att tolka flygbilder, hade kunnat bidra till ytterligare forstaelse for
hur individuella faktorer paverkar tolkningen av dronarens videofldde.

For att sdkerstédlla en mer heltickande analys kombinerades kvalitativ och kvantitativ data. En
rent kvalitativ ansats hade begridnsat mojligheten att dra bredare slutsatser, men genom att
inkludera en kvantitativ komponent kunde vissa trender styrkas med en kombination av data.
Exempelvis gav fragan dér deltagarna bedémde dronarens inspelningsformiga en mer
strukturerad Oversikt av deras uppfattningar, vilket kompletterade den kvalitativa analysen.
Denna metodkombination O0kade studiens reliabilitet genom att skapa en balans mellan
subjektiva uppfattningar och kvantifierbara méatvarden.

En aspekt som kan péverka validiteten &r att enkdten genomfordes i1 en kontrollerad miljé dir
deltagarna analyserade videoklipp i efterhand, snarare &n i en skarp rdddningssituation. I en
verklig situation kan faktorer som stress och tidspress paverka hur videon tolkas och vilken
information som prioriteras. En hogre validitet hade dérfor kunnat uppnis genom att
komplettera studien med en praktisk fdltstudie, dir sjordddare fick anvdnda dronarens
videoflode under simulerade riddningsforhillanden.

En teknisk begrinsning i datainsamlingen var problematiken kring videouppspelning i
enkéten. Vissa webblédsare begrinsade mojligheten att visa videor i1 helskdrmslage eller justera
upplosningen manuellt, vilket innebar att vissa deltagare kan ha sett videomaterialet i en
samre kvalitet &n avsett. Eftersom videoupplosningen ér avgorande for tolkningsbarheten av
dronarens videofldde kan detta ha paverkat deltagarnas bedomningar.

For att minimera denna pdverkan informerades deltagarna om vikten av att se videorna i
helskdrmsldge och pa hogsta tillgdngliga uppldsning. De fick dven instruktioner om hur de
kunde Oppna videorna direkt via YouTube for att sdkerstilla korrekt uppspelning. En
bekriftelsefrdga inkluderades i enkéten for att verifiera att deltagarna foljt dessa riktlinjer.
Trots dessa atgédrder gar det inte att helt utesluta att vissa deltagare dndé tog del av materialet 1
samre kvalitet, vilket kan ha paverkat deras svar. En forbattring i framtida studier vore att
anvinda en plattform som tillater mer kontroll Gver videouppspelningen, exempelvis genom
en inbdddad spelare med forinstilld upplésning och helskdrmslige som standard.
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6. SLUTSATSER

Majoriteten av deltagarna (92 %) observerade dockan 1 samtliga videor. Deltagarna
uppmirksammade dven relevanta omgivningsfaktorer och drog vélgrundade slutsatser om
situationens karaktér.

Resultaten visar att det gar att dra liknande slutsatser for fem av de atta huvudpunkter som
identifierades 1 Granholm & Grotes (2022) studie — det vill sdga samtliga punkter som var
mojliga att jdmfora med denna studie. Detta tyder pa att resultaten fran Granholm & Grote ar
applicerbara dven pa EOS-dronaren.

Vidare visar den kvalitativa och kvantitativa datan visar att sjordddarna i stort kunde tolka och
analysera materialet pd ett sitt som var operativt anvindbart. Det faktum att 92 % av
deltagarna identifierade dockan i varje video, samt att de uppmérksammade relevanta detaljer
1 omgivningen, indikerar att videoflodet fran EOS-dronaren &r tillrdckligt tolkningsbart for att
kunna anvindas som beslutsunderlag av Svenska Sjordddningssillskapets sjordddare vid
insatser.

Det dr dock viktigt att podngtera att dronarens videofldde inte dr en felfri informationskélla.
Faktorer som péaverkar tolkningsbarheten inkluderar videokvalitet (upplosning, skérpa,
exponering), inspelningsvinkel, dronarens stabilitet, viderforhdllanden, flyghdjd samt att
delar av dronaren ibland skymmer kamerans vy. Dessa faktorer bidrog till variationer i
avstdndsuppskattning, svérigheter att identifiera objekt och risk for feltolkningar av
omgivningen. Diarféor bor dronaren betraktas som ett komplement till andra
informationskéllor, snarare &n som en ensam 16sning.

Samtidigt dr flera av de nuvarande begridnsningarna av dronaren under teknisk utveckling,
sasom forbéttrad kamerastabilisering och alternativa losningar som kan 6ka videons tydlighet.
Sddana forbéttringar har potential att ytterligare stirka EOS-dronarens anvéndbarhet som
beslutsstod vid framtida sjoraddningsinsatser.
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7. REKOMMENDATIONER TILL FORTSATT ARBETE

Paverkan av varierande viderforhillanden: Eftersom all videodata i denna studie samlades
in under gynnsamma véderforhdllanden, behdvs vidare studier som undersoker hur
EOS-dronaren presterar 1 ogynnsamma forhédllanden sédsom stark vind, dimma och kraftigt
regn. Dessa faktorer kan paverka bade dronarens stabilitet och videoflddets kvalitet, vilket dr
avgorande vid verkliga raddningsinsatser.

Tekniska forbéttringar for 6kad tolkningsbarhet: Vidare forskning kan fokusera pa hur
tekniska I0sningar sdsom Al-baserad analys kan optimera dronarens videoflode.
Automatiserad objektidentifiering kan vara sérskilt virdefull i sjérdddning genom att snabbt
identifiera och markera personer i vattnet eller andra kritiska objekt i realtid.

Utveckling av kamerateknik: For att forbittra videoflddets stabilitet och skdrpa behovs
fortsatt utveckling av béde dronarens kamera och gimbal. Hogre upplosning och mer
avancerad bildstabilisering kan 6ka dronarens anvéndbarhet i skarpa insatser, dér tydlighet
och detaljrikedom &r avgorande.

Flyghdjdens inverkan pd tolkningsbarhet: Sambandet mellan flygh6jd, cirkulationsradie
och videoflodet behdver vidare studeras. Detta inkluderar att undersdka hur olika hojder
paverkar bildens tolkningsbarhet och hur droénaren kan styras for att maximera
informationsvérdet utan att kompromissa med dverblicken.

Alternativa flygmonster for forbéttrad tickning: Vidare undersokningar bor utforska om
alternativa flygmonster, sasom flygning i é&ttor eller raka Overflygningar, kan forbéttra
informationsinsamlingen och videoflodet vid olika typer av rdiddningsinsatser.

Integration av dronaren ombord pa riddningsfarkoster: For att dronaren effektivt ska
kunna anvidndas i operativa sjordddningsinsatser krdvs forskning kring dess tekniska och
organisatoriska integration. Detta inkluderar hur videolinken kan anpassas till
rdddningsfarkoster, hur ljusforhéllanden, vibrationer och sjogang péaverkar skdrmbilder samt
hur besdttningen kan organiseras for att arbeta med dronardata utan att det skapar
distraktioner fran andra kritiska arbetsuppgifter.

Dronarens roll i samordning mellan riddningsenheter: Studien har frimst fokuserat pa
dronarens funktion som ett visuellt beslutsunderlag, men vidare forskning bor dven undersoka
dess potential 1 att forbéttra koordinationen mellan flera rdddningsenheter genom att ge en
gemensam realtidsbild av olycksplatsen.
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