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1. 

Inspeksjonsvogn (1) for undervanns inspeksjon av belegg, marin begroing, 5 

strukturell integritet og korrosjon på ferromagnetiske skipsskrog og andre 

ferromagnetiske strukturer, idet inspeksjonsvognen omfatter: 

et ikke-magnetisk element (2), 

minst ett magnethjul (3) eller en magnetisk innretning operativt anordnet til 

elementet, og  10 

et vanntett kamera (4) for visuell inspeksjon festet til elementet eller annen 

struktur på inspeksjonsvognen, 

en koblingsside (5) hvor det minst ene magnethjul eller den magnetiske 

innretning er operativt anordnet for at inspeksjonsvignen skal kobles 

magnetisk gjennom belegg, marin begroing og korrosjonsprodukter som 15 

måtte finnes og tillate rulling av inspeksjonsvognen på strukturen, i 

horisontal til vertikal til opp-ned orientering mens inspeksjonsvognen 

holdes festet til strukturen, og 

en ikke-koblingsside (6) orientert i hovedsak i motsatt retning i forhold til 

koblingssiden, hvor det minst ene magnethjul eller den minst ene 20 

magnetinnretning ikke er operativt anordnet og ikke-koblingssiden vil ikke 

kobles magnetisk til strukturen, idet inspeksjonsvognen videre omfatter 

en kombinasjon av en induksjonsbasert sensor (8) og en ultralydbasert 

sensor (9),  k a r a k t e r i s e r t  v e d  at  

kombinasjonen av en induksjonsbasert sensor (8) og en ultralydbasert 25 

sensor (9) er tilpasset til å måle lift-off fra den ferromagnetiske struktur 

som inspiseres, beleggtykkelse og -kvalitet, tykkelse og type av marin 

begroing og tykkelse av den ferromagnetiske struktur. 
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2. 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1, omfattende: 

en koblingsende, hvor et tau eller en line som kombinerer håndtering og 

kommunikasjon, og fortrinnsvis også kraft og styring, er tilkoblet som en 

bunt eller et enkelt tau eller en line eller en navlestreng, 5 

minst to aksialt adskilte hjul, hvor hjulene fjernest fra koblingsenden er 

høyere i antall og/eller vekt enn hjulene nærmest koblingsenden, hvilket 

gir et gravitasjonssenter nærmere enden fjernest fra koblingsenden. 

 

3. 10 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1 eller 2, omfattende minst to magnethjul anordnet 

fra hverandre til det ikke-magnetiske element. 

 

4. 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1, hvor det ikke-magnetiske element omfatter: 15 

en konkav skallstruktur, bjelkestruktur eller fagverkstruktur, fortrinnsvis 

omsluttende magnethjulene sideveis, og med kurvatur eller konkavitet 

slik at når inspeksjonsvognen henger langs en vertikal skipsside er 

tyngdepunktet ved elevasjon under et midtpunkt mellom minst to aksialt 

adskilte hjul, fortrinnsvis er hjulene ved lavest elevasjon større i antall 20 

og/eller vekt enn hjulene ved høyere elevasjon når inspeksjonsvognen 

hanger langs et vertikalt skipsskrog. 

 

5. 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1, hvor inspeksjonsvognen omfatter ett eller flere 25 

av trekkene, i enhver kombinasjon: 
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et middel (9) for utplassering av sensorer eller annet utstyr, slik som en 

solenoid-operert frigivelsesmekanisme som holder sensorene eller 

utstyret til en frigivelsesposisjon, 

et lys (12), og  

et ikke-magnetisk element som er enkelt eller dobbelt konkav, omsluttende det 5 

minst ene magnethjul eller den minst ene magnetinnretning. 

 

6. 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1, omfattende ett eller flere hjul med en 

drivmekanisme (16). 10 

 

7. 

Inspeksjonsvogn ifølge krav 1, omfattende en posisjons- eller bevegelsessensor 

(10), fortrinnsvis også en GPS-sensor (11), og assosiert programvare, 

anordnet for å dokumentere posisjon og bevegelse til enhver tid under et 15 

inspeksjonsløp. 

 

8. 

Fremgangsmåte for undervanns inspeksjon av belegg, marin begroing, 

strukturell integritet og korrosjon på ferromagnetiske skipsskrog og andre 20 

ferromagnetiske strukturer, ved bruk av en inspeksjonsvogn ifølge et 

hvilket som helst av krav 1-7, idet fremgangsmåten omfatter trinnene: 

å starte opptak med kameraet, 

å fire inspeksjonsvognen nedover på strukturen som inspiseres og under 

overflaten, mens inspeksjonsvognen henger i et tau/kabel, ved å fire ut 25 

tau/kabel, inntil ønsket dybde eller posisjon er nådd,   
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k a r a k t e r i s e r t  v e d  at fremgangsmåten omfatter 

trinnene: 

å måle lift-off fra den ferromagnetiske struktur som inspiseres, med en 

induksjonsbasert sensor, idet lift-off er summen av beleggtykkelse og 

marin begroing og eventuell korrosjon,  5 

å bruke en ultralydbasert sensor, når lift-off er kjent, til å gi informasjon om 

beleggtykkelse og -kvalitet, tykkelse og type av marin begroing og 

tykkelse av den ferromagnetiske vegg eller det ferromagnetiske skrog, 

basert på forskjeller i ultralydhastighet og reflekser, og 

å gjenta trinnene ved ønskede posisjoner for inspeksjon. 10 

 

9. 

Fremgangsmåte ifølge krav 8, omfattende å inspisere under lengden av løpet 

langs en struktur eller ved forutbestemte posisjoner, for: strukturell 

integritet, struktur veggtykkelse; og eventuelt å justere den magnetiske 15 

koblingskraft. 
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