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A. EQUIPAMIENTO ACUSTICO

1. SONDA MULTIHAZ PROFUNDA. ATLAS DS.

DESCRIPCION

La sonda multihaz Hydrosweep DS es una sonda multihaz de dltima generacién, disefiada para
realizar levantamientos batimétricos de fondos marinos hasta profundidades mayores de 10000
metros, cumpliendo las normativas IHO S44, Orden 1 para dichos levantamientos.

La Hydrosweep DS es un sistema completo que incluye desde los transductores hasta el procesado
final de los datos y su impresion final

Master Control PC Data Processing PC
ATLAS HYDROMAP : Third party software for
Control software '] ‘I hydrographic data
Third party software for
i meouisle ATLAS PARASTORE for
data acquisition
ATLAS PARASTORE for - N veaier, colum data
water column acquisition
ATLAS| Echosounder Network
r ! ! T 1 i
ATLAS HYDROSWEEP DS Aux Sensors
Electronics (AEU, DEU, ICU), TX ATLAS DIP Distributed Interface Proce
(Hnsmxrcr RX transducer Motion / Heading / Position / SV Keel | SVP / C1D XBT
e Motion Heading Position SV Keel SVP/CTD
X8T
-
.-~
Fig. Typical ATLAS HYDROSWEEP DS System Configuration

llustracion 1. Esquema del sistema Atlas DS

La adquisicion de los datos brutos se hace con el software propio de Atlas (Atlas Parastore y Atlas
Hydromap Control), creando los ficheros (*.ASD). Se utiliza también un software externo, en este
caso EIVA NaviScan, para adquirir los datos de la sonda (ficheros *.SBD) y representar por pantalla
el Modelo Digital del terreno, asi como los datos de Side Scan, y de diferentes sensores.

El procesado a bordo se hace con el Software de EIVA NaviEdit, NaviPlot y NaviModel. También se
pueden utilizar los paquetes de software CARAIBES vy Catris.

CARACTERISITICAS TECNICAS
Frecuencia de emision: 14.5 a 16 kHz.
Rango de operacion: 10 a 11000 metros
Max. Range Resolution: 6.1 cm
Precision: 0.5 m, 0.2% de la profundidad (2 sigma)
Longitud de pulso: 0.17 a 25 ms.
Frecuencia de muestreo: <12.2 Khz.
Max. tasa de emision: <10 Hz.
Cobertura méxima: 6 veces la profundidad, 20 km maximo. 2 swaths por ping
N° de haces: 960 con High Order Beamforming por transmision.
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Apertura del haz: 1° x 1°.
e Espaciado de haces: Equi-angular, equidistante.
e Estabilizacion
o Telegramas de profundidad: Cabeceo, balanceo.
o Software NaviScan: Cabeceo, balanceo, guifiada, altura de ola.
e |Interfases:
o Sensor de actitud Applanix POS-MV
o Softtware de adquisicion EIVA NaviScan
o Sensor de velocidad del sonido superficial
o Sistema de navegacion EIVA.

METODOLOGIA.

La sonda multihaz se ha utilizado en la zona de trabajo para complementar la batimetria ya existente
en las zonas de trabajo y cobertura de areas no recubiertas en campafias anteriores.

Los datos se han procesado a bordo mediante el programa CARIS, el procesado lo ha realizado el
personal de campaia.
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llustracién 2

Se han realizado lanzamientos de sondas batitermogréaficas en las zonas de trabajo (ver tabla de
lanzamientos en Anexos) antes de la realizacion de cada levantamiento, el perfil se transmitia al
control de las sonda (multihaz y paramétrica) para la correccion del perfil de velocidad del sonido
(promedio), pero se tiene que aplicar en postprocesado también, pues no se guarda con el dato
adquirido, como sucede con el formato .all de KS.
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El perfil de temperatura se ha procesado con los datos de salinidad superfcial del Termosalibnmetro
para producir un perfil de velocidad del sonido que se envia a través de la red Atlas a las sondas
multihaz y paramétrica.

Los datos se han almacenado exclusivamente en formato SBD, basicamente con la misma
informacion que los ficheros ASD-PHF (con los haces estabilizados y HOB activado), aunque en
coordenadas UTM (huso 31N).

Se ha trabajado con las sondas sin sincronizar y los pardmetros de funcionamiento de la sonda han
sido los siguientes:

Transmission Freq.: 15.5 kHz.

Signal type: Rectangular Chirp

Control de pulso: Resolucion

Resolucion: Alta

Longitud de pulso: Resolucion

Source Level: Max.

Shading (Transmisién): Full Basis Gaussian
Steering 0° (roll), 0° (pitch)

Reception Shading (PHF): No shading.
Reception Gain (PHF): 20 dB. TVG ON
Receceiver Bandwidth: Output Sample rate: 12.2 kHz
BandWith: 33% of Output Sampling Rate.

CALIBRACION.

Se han utilizado los datos de calibracion de la campafia anterion (NSM), no obstante, se realizaron
dos lineas de calibracion al final de la campafia para hace una comprobacion y modificar los
parametros si fuera necesario.

INCIDENCIAS

La sonda ha presentado numerosos incidentes, principalmente con la adquisicién (Naviscan) y la
base de datos (Hydromap Server) que se Dejaba de funcionar a menudo. Al fallar la base de datos
la sonda ha seguido funcionando pero no es posible realzar ninglin cambio en los parametros de
funcionamiento. Para reiniciar la base de datos es necesario reiniciar todos los servicios y en
ocasiones reiniciar el ordandor de adquisicion.

También ha fallado en una ocasién la fuente de alimentacion de alta, la alimentacién no llegaba a la
placa CM/SPM vy fallaba la adquisicion de los datos de actitud y rumbo, la adquisicion se paré la
durante unas horas hasta que se solucion6 el =

problema reseteando las fuentes de alimentacion
directamente con el machete de alimentacion de 40 4§
red en el transceptor. '

El Parastore ha funcionado de forma intermitente,
por lo que no ha sido posible adquirir de forma ]
permanente el dato de backscatter (PHS), en 474
muchas ocasiones el programa se colgaba al
comenzar la adquisicibn y en otras fallaba la
transferencia ftp de datos desde el transceptor.

s
[
-]

4o
[}
o

[
e

llustracion 3. Artefacto en la zona de Nadir
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Se ha notificado al servicio técnico de Atlas, se han intentado varias conexiones remotas con el
fabricante cuand la sonda no estaba funcionando, pero no se ha podido solucionar el problema.

En el sector central de la sonda se observa un artefacto (ver llustraciéon 3) que se minimiza si se
deshabilita la opcién de la opcion USER CONTROLLED en la pestafia BASIC SETTINGS del software
HYDROMAP CONTROL, dejando que .

2. APPLANIX POS MV

DESCRIPCION

POS-MV es el sensor de actitud del buque, consta de dos antenas instaladas sobre el puente, una
unidad de control y una Unidad de Referencia o MRU (Motion Reference Unit).

El sistema utiliza informacién de los GPS y la MRU para determinar la actitud relativa del buque
respecto el plano horizontal en los tres ejes (cabeceo, balanceo y guifiada), asi como el rumbo y la
posicion. Toda esta informacion se distribuye por la red Ethernet y via seria a los diferentes
instrumentos que lo requieren.

La posiciébn proporcionada por el sistema corresponde a la de la MRU. Las antenas GPS
proporcionan informacion de la orientacién (heading) de la proa del buque, velocidad, posicion y
tiempo, mientras que la MRU proporciona informacion de actitud... Toda esta informacion es
procesada e integrada y se generan los correspondientes telegramas de datos, asi como telegramas
de tiempo (NMEA ZDA) y sefales de sincronizacion (PPS) para el tiempo.

Mounting bracket, MRU-M-HE3

MRL-5

| Pawer supply

MRU-E-CE] cakle

|—-— DGPS correctlon Input
L Gyro composs Input

Junction box, MRU-E-JEB]

Processing Lnit to MRU coble

Fig. 1. Applanix POS-MV system configuration.

CARACTERISTICAS TECNICAS:
e Precision (Roll / Pitch ) : 0.02° RMS (1 sigma)
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Precision (Heave): 5 cm or 5% (whichever is greater) for periods of 20 sec or less.

e Precision (Heading): 0.01° (1 sigma)

e Precision (Posicion): 0,5 to 2 m (1 sigma), dependiendo de la disponibilidad de correcciones
diferenciales.

e Precision (Velocidad): 0,03 m/s horizontal

sttings ; s Help
Eﬂ]' navil g fiezieeaior =] QN L
Status ~Accuracy—— Attitude
@ Atiud Accuracy (deg)
. ttitude
POS Mode  Nav: Full - Roll (deg) 0240 0,020
MU Status K @ Headng | | pich (deg) 0692 0020
@ Position Heading (deg) 120,541 0,011
Nav Status RTCM DGPS @ Velocity
GAMS Online G Heave Speed (knots) 1312 Track {(deg) 36,728
Position i Velocity
Accuracy {m) Accuracy (m/s)
Latitude 44°19'02,0852" N 0,434 North (m/s) 0,541 0,036
Longitude 8°56'29,6725" W 0,472 East (m/s) 0,403 0,037
Altituce {m) 50,263 0,847 Down (m/s) 0,277 0,028
~Dynamics ~Events
Angular Rate (degfs)  Accel {m/s?) Time Count
Longitudinal -0,436 0,016 Event 1
Transverse 0,221 0,020 Event 2
Vertical 0,222 0,137 PPS 14:45:05,000000 GPS 7162100
los/m7/2008 | 1414505 GPS  [1989:28:20 POS [Monitor A
llustracion 4. Software de control . POS/MV
3. SONDA MONOHAZ EA 600

DESCRIPCION
Ecosonda monohaz de doble frecuencia (12 y 200 kHz.).
La sonda dispone de interficies serie y ethernet para la entrada y salida de datos.

Navegacion y sincronizacion de tiempo proviene del sensor de movimiento Applanix POS-MV.

Telegram Port Bauds Data Bits Bit Stop Parity
Navigation COM3 9600 8 1 No
and time
Attitude COM2 19600 8 1 No

El dato de profundidad se distribuye por la red general de datos (Ethernet) a través del Puerto UDP
2020.
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Fie View Options Interfaces Instal Stepl Help Shortats
12 kHz

T TR LTI T TR TR 1T
. 9 00 i ¥ v

Tl Bl e
[T Tz

| viclE

|
2025 i

10002 |H0005 | 3615.49466.N.00226.28305 W 17:4925

llustracién 5. Sonda hifrografica EA600

INCIDENCIAS

Ninguna

4. SISTEMA DE NAVEGACION EIVA

DESCRIPCION

El sistema de navegacion EIVA consta de un ordenador con S.O. Windows, los datos de los
diferentes sensores le llegan via Ethernet y serie. Con estos datos y un software especifico, el
programa genera una representacion georeferenciada de la posicion del barco y crea una serie de
telegramas que alimentan a diferentes sistemas e instrumentos.

Los sensores de entrada son los siguientes:

DATO PUERTO SENSOR COMUNICACION

Posicion COM 4 GPS Ashtech 9600, 8, N, 1

Gyro COM 3 POS-MV 4800, 8, N, 1

Motion UDP/IP POS-MV Port:8602 Addr: 127.0.0.1
USBL UDP/IP Posidonia Port:2003 Addr: 192.168.3.78

El programa recoge todos los datos de los sensores que le llegan por los diferentes puertos y los
representa en pantalla, sobre un sistema geodésico elegido anteriormente, la geodesia utilizada en
este caso ha sido WGS84 / UTM Zona 31 N.
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llustraciéon 6. Helsmann Display con planificacion de lineas sobre Carta CMAP

Los datos se pueden representar en distintos formatos (texto o gréaficos) sobre ventanas diferentes.
La mas comun es la representacion del Helsmann con los datos basicos de navegacion y seguimiento
de lineas, (ver imagen Navipac en descripcion de equipos de sismica, Fig. 7).

Existe la posibilidad de representar un grid simplificado de la batimetria adquirida con la sonda
multihaz, para facilitar las operaciones de fondeo, arrastre y completar la cobertura total de batimetria
en la zona de interés, en esta campafia se ha utililizado de forma intermitente pues al cargar muchos
modelos en ocasiones no funcionaba y era necesario reiniciar el Helsmann Display.

INCIDENCIAS

Ha funcionado de forma regular, aunque en ocasiones, despues de cargar muchos modelos el
Helsmann Display sobrecarga la memoria y es necesario reiniciar todo el sistema.

10
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5. PERFILADOR BATITERMOGRAFICO XBT

El sistema de adquisicién de datos oceanograficos
SIPPICAN MK-21 utiliza un PC estdndar y un
conjunto de sondas desechables para medir y
visualizar pardmetros fisico-quimicos del océano,
tales como temperatura (sondas XBT), velocidad
del sonido (sondas XSV), conductividad y salinidad
(XCTD). ElI sistema realiza la adquisicion,
presentaciéon y almacenamiento de los datos en
tiempo quasi-real, permitiendo una presentacion
posterior de los datos para su andlisis.

Imagen de la pistola de lanzamiento de las sondas
batitermograficas.

APPLICATIONS MAXIMUM RATED SHIP VERTICAL
DEPTH SPEED* RESOLUTION

= Standard probe used by the 460 m 310 knots 65 cm
LIS Mavy for ASWY operations 1500 fr

T-5 Dleep ocean scientific 1830 m & knots 65 cm
and miliary applications 6000 fr

Fast Daep™ Provides masximum depth capabilities at 1000 m 10 knots 65 cm
the highest possible ship speed of any XBT 30 fr

T+ (Oceanographic 460 m |5 knots 65 cm
applications 1500 fr

=7 Increased depth for improved sonar prediction 760 m |5 knots 65 cm
in AW and other military applications 2500 f

Deep Blue Increased launch speed for 760 m 10 knots 65 cm
oceanographic and naval applications 1500 f

T-10 Commercial fisheries 200 m 10 knots &5 cm
applications 640 ft

Tl High resclution for LS Navy 460 m 6 knoits 18 em
(Fine Structura) mine countermeasures and 1500 fc

physical oceanographic applications
EXPEMDABLE SOUND VELOCIMETER (X5V)
APPLICATIONS MAXIMUM RATED SHIP VERTICAL
DEPTH SPEED* RESOLUTION

X5Vl ASWY application where salinity varies; Maval and 850 m |5 knots 32 cm
civilian oceanographic and acoustic applications M0

sV Increased -:I:-Fd'l for improved ASWY operation 2000 m B knots 32 em
where salinity varies; Maval and civilian 6560 fr

oceanographic and acoustic applications

XEV-03 High resolution data for improved mine 850 m 5 knots 10 em

counter-measures and ASYY operations In Mol f

shallow water; geophysical survey work;

commerclal ofl Industry support

System depth accuracy: € meters or 7% of depch; whichewar s lrger {for X5W)

*&ll probes may ba used at speeds above mted maxdmum, however thare will be a propordonal reduction In dapth capabilicy.

All probes are shipped 12 to 2 mse which Is constructed of waather-resisant biodegradable matertal. Shipping weight varfes from 23 lbs. to
43 lbs. depanding on probe type. Dimersions of the ase wary from 177 X 147X 187 (13 oo fr) wo 17 XK 147 X 197 (L& ou ft).

11
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METODOLOGIA

Los lanzamientos realizados han sido de sondas XBT del modelo T5, T7 y Fast Deep. Se han
realizado desde el espejo

Tabla de XBT's lanzados durante la campaiia ABIDES

FECHA HORA TIPO-ID
09/05/2017 12:47:44 T7-1
09/07/2017 07:46:42 T5-2
09/08/2017 03:56:16 T7-2
09/09/2017 09:57:37 T7-3
17/06/2017 14:16:26 T5-4
09/09/2017 09:57:37 T5-5
09/10/2017 10:41:30 T7-5
09/10/2017 10:41:30 T7-6
09/10/2017 17:34:05 T5-7
09/11/2017 13:29:30 T5-9
09/13/2017 09:28:22 T7-10
09/13/2017 16:58:59 T7-11
09/14/2017 04:36:52 T7 -12
09/14/2017 04:36:52 T7-13
09/15/2017 09:52:33 T5-13
09/15/2017 12:52:21 T5-14
09/15/2017 12:52:21 T5-15
09/15/2017 15:20:50 T7-16
09/16/2017 12:52:33 T7-18
09/16/2017 15:00:49 T5-18
09/17/2017 18:05:57 T7-19
09/18/2017 10:14:58 T7-20
09/18/2017 16:18:14 T5-20
09/18/2017 16:18:14 T5-22
09/19/2017 13:04:25 T7-23
09/19/2017 13:04:25 T7 24

CALIBRACION

Las sondas vienen ya calibradas de fabrica.
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INCIDENCIAS

Ninguna.

6. SISTEMA DE POSICIONAMIENTO ACUSTICO SUBMARINO HIPAP 351P

DESCRIPCION:

llustracién 7. Esquema funcionamiento USBL

Un sistema de posicionamiento USBL (Ultra Short Base Line) es un método de posicionamiento
acustico bajo el agua. Un sistema USBL completo consiste en un transceptor, que esta montado en
la quilla de estribor del Sarmiento de Gamboa, y un transpondedor o respondedor en el fondo
marino, un pez o en un ROV. Un ordenador, o "unidad de la parte superior”, se utiliza para calcular
una posicién con rumbo y distancia medidos por el transceptor (Ver ilustracion 8, abajo).

Un impulso acustico es transmitido por el transceptor y detectado por el transpondedor submarino,
gue responde con su propio impulso acustico. Este impulso de retorno es detectado por el
transceptor de a bordo. El tiempo desde la transmision del impulso acustico inicial hasta que se
detecta la respuesta se mide mediante el sistema USBL.

Para calcular una posicion submarina, el USBL calcula tanto un rango como un angulo desde el
transceptor a la baliza submarina. Los angulos se miden por el transceptor, que contiene una matriz
de transductores. La cabeza del transceptor contiene normalmente tres 0 mas transductores
separados por una linea de base de 10 cm o0 menos. Un método denominado "diferenciacion de
fase" dentro de esta matriz de transductores se utiliza para calcular el angulo con respecto al
transpondedor submarino (llustracion 7).

13
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llustraciéon 8. Esquema de un sstema HiPAP

CARACTERISITCAS TECNICAS:

Rango de operacion 1-4000 m
e Exactitud de la posicion en % del rango 0.3%
Usando transpondedores en modo Cymbal la exactitud puede incrementarse hasta un 30%
en condiciones ruidosas. La
exactitud en deteccion del rango usando Cymbal es de 0.01m
Datos de Actitud:
e Sensor inercial interno que nos da correciones de Heading, Pitch y Roll, cun una exactitud
de 0.05°
Transductor
e Cobertura oprativa +90°
e Cobertura de trabajo optimo +80°
e Numero de elementos 46
e Haz de recepcion estrecho 15°
Frequencias de trabajo
e Cymbal frequency band 22.0 - 29.6 kHz

INSTALACION EN EL SARMIENTO DE GAMBOA.
La instalacién del transductor se realizo en la quilla de estribor, utilizando una brida que se hizo

en anteriores campafias donde se utilizo el ROV Liropus 2000 del IEO, esa brida pertenece al
IEO y por tanto se devolvié al equipo de ACSM una vez finalizada la campania.

14
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El cable del transductor se paso por la quilla usando las rejillas de ventilacion del tronco de
quillas para no desmontar los techos de la cubierta principal.

El equipo de control APOS, la interface unit y la unidad responder se instalo en el laboratorio
principal.

Los datos de posicion y rumbo del barco se tomaron de las cajas de Atlas en el laboratorio
principal. A su vez se largo un cable de la responder unit al container de control de ROV para
gue la baliza cNODE del ROV funcionase en modo RESPONDER.

La navegacion del puesto de survey se realizaba con un equipo portétil con el software Hypack
(propiedad del IEQ). A este sistema le entraba por serie la posicién que daba el USBL y por
Ethernet la posicién del barco.

_Ble Yiew Presenicion Positoning LELAmy 3System User Copfgws Help =~
g2l MRz alel [E 22|22 I&
Vessel B61 B62 | B63 | B64 B27
N 79 |
Measured Position data ‘L
Item North East Depth -
B27_153.85 176,19 406.36 1 300 2
Ves 49.87 -90.03  0.12
LBL: Tot. Done Used RIS resid | | 200 |
13 13 13 0.56 +
Loc _Range Residual Status B27
1 594.77__-0.04___ 0K |
2 615.71__-0.11 0K 100
3_729.45 18 K
4 650,32 -0.07 0K Vassel E
-300 -200 -100 100 (200 300 J
-100 |
-200 |
S & 4 -300 3
Inou: | _—~Pitch: g
2.3°L g b4 =1.3° L ol L‘_'
For Help, press F1 HPR400: Navigation |HIPAP: Navigation /

llustracién 9. Pantalla principal APOS

A continuacion, se adjuntan capturas de pantalla de la configuracion y offsets aplicados durante la
campanfa.

051:In Contral HIPAP 351 - nsm2017.SVT Tuesday, August 29, 2017 D8:18:21
Pl Vew Posterng LELAmay Sygem Law Corbgre USky beb
gls| 2zl2) & N[ KB v][ae] 2
[ Tern__ 1703230315 5 Aem_Fostion ot W i |
678000 578200 678400 678600 678800 5
P Measured Position data:
0| Item Range Bearing Depth 4162400
613
H" ‘&441 0.000 0.000 0.000
s
]
Rov.
il &
s Avatable Outputs overvie  NMEA Puskions | WFR 403 Postions | WFR 300/200 Pasisces | BCD posiians |
L S ComSLASL
il Swes [ Teewure
v} el Output Dot
© Mes © Filr
0 G
M4z [ TMNE
© PSIMUTMEM TE370
,.,[l r r:mu:nmm 4162200
P5IM LATAON Degos:
n[.]s_ Transc. Head Roll Pitch

[351P 271.90 -0.180 2.370

[f=aa: T @
272.0°
I™ Map Cooa Channsls W 4162000
ThwdGaaaicas
cweel | |_web |
O 100m 200m- = —
i ! L ) 4161800
0.2° Il o
For Help, prass F1 351P: Novigation ut

llustracion 10. Offsets.
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Configuracion de los puertos de salida del APOS, aqui se ve que esta configurado un puerto de salida
via COM para el puesto Hypack del Survey en el que se utiliza el telegrama INGLL

Para el EIVA se utilizo una salida via Ethernet por el puerto 21010 por el gue se mando el telegrama
PSIM en LAT/LON Degree.

Tuesdoy, August 29, 2117 08:16:16

‘9 Measured Position data:

0| Item Range Bearing Depth
7 || [T 0.000 0.000 0.000
s
0
i
e
0

g

Transc.
[351p

Head Roll
271.00 -0.110

Pitch
2.330

[fasa

lr11.30

For W, e L.

llustracion 11. Comprobacion de MRU

Aqui vemos que las entradas de MRU como la gyro integradas funcionaban correctamente

051
Fie Ve Posowa LELAway System U Conhaas Uty b

8lz| #|#lo| & ¥ [ B |[a0l 2|
[ Tion__Teeatesast_ men Pommimat TS st |
A 678000 3200 678400 678600 678800 =l
ik Measured Position data:
0 || Ttem Range Bearing Depth 4162400
o3
0
o
1
sow
0
w3 |
0
REDH
1
rar
1]
w2
e 4162200
0
2% ]| Transe. Head Roll Pitch
[51p 272,00 0.070 2.320 -t
- teaam
HoRssCre
— @ WEAF NODE Si
212.0°
4162000
Om 100, 200!
| ) 1161800
Lt — 28
Ferbep, mess 11 P Aty

llustracién 12. Configuracion de balizas

En esta pantalla se configuran las balizas a utilizar durante la campafia, hay que introducirle el
numero de serie, el canal principal y el canal alternativo, asi como configurar el protocolo de
calibracion tanto FSK o Cymbal, también hay que definirle el tipo de baliza que es, en este caso un
cNODE vy si tiene 0 no algin sensor externo como SV o Presion.

16



GOBIERNO MINISTERIO
DE ESPANA DE ECONOMIA
Y COMPETITIVIDAD

™

DE TECNOLOGIA MARINA
149, OB Bertpicne, Span

UNIDAD

MIMA-CS g Macl . n B L ConsEo SuPERIO)

HIPAP 351 - nam281 7.5V1 Tuesduy. August 29, 2017 OK16:59

5

. e

Il jeasureq Position dats:

0 |Item Range Bearing Depth

b

7 || l®a 0.000 0.000 0.000

1|

1

v}

1

108 |

B

1

1 e

1

NG |

1

s

L || Transc. Head Ro11  piten
[351P 271.10 -0.130 2.360
[ 0
i g

kol
0.2
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llustracién 13. Offsets

En esta pantalla se ven que offsets estan introducidos en el sistema

0S1:in Control

CSIC

VESTIGACIONES CIENTIFICAS

e Vew Foskonny LBLAay Spstem Usee Cofwe Uity Heb

HIPAP 351 - nsm2017.8VT

Si#| vizjo| & W[ B o|[a0] 2|
[ Tar__ Teeastesase | A Poshor et Tus e ]
000 167820 678400 678600 (678800 |
ol Measured Position data: ‘
eﬂi Item Range Bearing Depth 4162400
i
|j [Mdl 0.000 0.000 0.000
s
7
o |
i o
o )
o EL,, ! r nm Starclard b wm-m
e " R DTS | i w
|M f | Ditinct UTMEs | @375
] e Poston Dnest
e | [ R
il e [ oem[ 0 41¢ a
T Tarsamazn 0454 =
4s || Transc. Head Roll Pitch ” ko
|351P 272.20 -0.070 2.330 fFd € Nl
Hesdng irgut
[ —
- J
lﬁezd 4 - H:‘ O © Vesd C Tp
l212. 2 Bean |
vp-uuaxg Tranami Power T Zhched
Oetw MoxR s
- e o)
Ronge [ 400 [ 3|
4162000
o oo | b
001 20(
fro11: Om 100m Om i GieTa00,
20.1% I — o
For b, press P L T 1

llustracion 14. Beacons

En esta pantalla se pueden ver todas las balizas que estan introducidas en el sistema. Tambien se
puede acceder a la lectura del nivel de bateria de los mismos y cambiar parametros como el Turn
Around time y el protocolo de comunicacion Cymbal o FSK, asi cmo el rango de trabajo de las

balizas.

INCIDENCIAS.

El dia 14 dejo de funcionar la funcién de follow-up, de modo que el barco no podia seguir de forma
automadtica la trayectoria de la baliza instalada en el ROV. Se probaron diferentes opciones y se
reiniciaros los ordenadores de HiPAP y DP sn resultado.
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7. SONAR PROFUNDO ARRASTRADO DT-1

DESCRIPCION.

CARACTERISTICAS TECNICAS Y COMPONENTES
El equipo tiene las siguientes caracteristicas:
Side Scan Sonar:

SIDE SCAN S5ONAR DwW-75/410

Frequency (dual simultaneous CHIRP) TS5 & 410 kHz E
Operating Range 75 kHz: 600 m/side E
410 kHz: 150 m/side §

Horizontal Beam Width (1-way @-3dB) 75 kHz 1.3° =
410 kHz 0.75° E

Vertical Beam Width (1-way &-3dB) 757

75 kHz: 8.2m @500m
410 kHz: 0.24m @100m
75 kHz: 10cm
410 kHz: 1.8 cm

Along Track Resalution

Across Track Resolution

Depression Angle

Perfilador de Fondos (Sub-Bottom Profiler):

107 to 207 fram haorizontal, adjustable

Frequency Band 2-16 kHz
Resolution = 6-10 cm
Penetration in coarse sand E &
Penetration in clay s 80

Dimensiones del pez:

TOWFISH E E
Length = 305 cm (1207) =
Width % 92 cm (36" E_
Height % 104 cm (417) E_
Weight in Air g 910 kg (2,000 Ibs.) E_
Weight in Saltwater s Positively buoyant s
Depth Rating E Chaoice of 3 000m or&,000m housing
Options g Depressor, 50 meter umbilical, emergency recovery system

{acoustic release, RDF, strobe light)

Caracteristicas del procesador, cable y opciones posibles de configuracion.
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TOPSIDE PROCESSOR g
Hardware 19" Rack 3U
Operating System Windows XP

Display § Dual 217 high resolution flat panel monitors
Archive = DVD-R/W and/or LAN connection

File Format = Mative JSF or XTF for side scan, SEG-Y for sub-bottom
Output g Ethernet

Power Input E 105-230VAC auto sensing, 50-60 Hz

TOW CABLE

Type = Coaxial or filber optic

Max Length E 10,000m for coaxial, ne limit on fiber optic

SYSTEM OPTIONS

Magnetometer, mutti-beam swath bathymetry, CTD, maition sensing, USBL acoustic tracking system, custom sensors

El sistema esta formado por los siguientes elementos funcionales:

CTD.
AML. Modelo Applied Microsystems MicroCTD
H Range | |Precision| | Accuracy | |Response | | Resolution |
Conducive '
Standard Conduciiy O 70mSem  +H005mSem <001 mSigm 22 MlseConds e
Sensors ) . at 1 mis fow
(4 Electode)
Temperature 2io 32C +-0.003C +0.005°C 100 0.001°C
milliseconds
Pressure Various e e 10 -
(Strain Gauge) to 6000m DU HOUBRFS millseconds D00SKFS
Calculated . . . .
Paramelers Salinity 0to 40 psu +-0.005 psu +90.01 psu 0.001 psu
Density 990 to 1200 kg/m? +- 1 bgim? 0.06 g/m?

llustracién 15.localizaciéon del CTD en el DT1

19



MINISTERIO

i ¥ GOBIERNO UTM
red N E Ef
ﬁs DE ESPANA & &?Jéﬁm?mo : . | UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA C S l C

SENSOR DE PROFUNDIDAD

Mod. Paroscientific, Model 8B7000-1 (PN#040-0000011-
1000)

llustracién 16

RANGES
Absolute
0-10 m H:O to 0-7000 m Hz0
0-30 psia to 0-10,000 psia
Gauge
0-10 m HzO to 0-140 m H:O
0-15 psig to 0-200 psig

FEATURES
0.01% Accuracy
1 x 10 ~® Resolution
Unigque Anti-Fouling Port
Low Power Consumption
High Stability and Reliability
Fully Calibrated and Characterized
150 9001 Quality System — NIST Traceable
Frequency Outputs or Dual R5-232 and RS5-485 Interfaces

SENSOR DE MOVIMIENTO

Mod. Honeywell

ALTIMETRO
Mod. Mesotech Model 1007

USBL (Posicionamiento acustico submarino). Ver A. 6.
Mod. KS Hipap351 P.

Instalado en la quilla retractil de Er.

SISTEMA DE RECUPERACION DE EMERGENCIA

Formado por los siguientes elementos:
e Acoustic Release Ore Offshore / Edgetech. Mod ORE 8442 XS

e Luz estroboscoépicay localizador RF (baliza)

20
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ESQUEMA DE CONEXIONADO

i MODEL DT-1 Tow VEHICLE (3000M MAX DEPTH) i
CLENGTH: 2 84 METERS (112 IN)

+WIDTH: 0.81 METERS (32 IN) [
'HEIGHT: 0.90 METERS (36 IN) i
| WEIGHT: 950 KG (2095 LBS) [INCLUDES MULTI-BEAM AND SENSORS] |
i WEIGHT WET: 18 KG (40 LBS) POSITIVELY BUOYANT ;

1 Transponder Beacon

|

i\/HF Beacon and Acoustic Release 3 . i
iSirobe Light ) Folding Lifting Bridle ‘
; Hn L3 :
' !
| / Tow Bridle and |
1 Optional Acoutsic !
i Release i
i |
i ~ |
B ] I !
g = Fdgelech | || ] ;
|

! DT-1 ‘ | :
1 < I
| ) |

1 I
i !
i !
I !

ot Bumpers
Side Scan Array

APPROVALS. DATE A 7131 Heliand Drive, s_ni;
DREWN: CC e | — Edge]r'sc'll ek 22) Essri:ﬂ??:;’sx%w
CHECKED:
o DT-1 / Depressor Configuration
1S5UED FIE RARE PR»\MNG NO. TF=
SvsTEM ot [P [ ez | 300-0000491-0105 0

llustracién 17

Para el despliegue se emplea la siguiente configuracion.

MopeL DT-1 Tow VEHICLE AND DEPRESSOR CONFIGURATION

i

i
Armored '
i
i
i

Mechanical Cable!

Termination!

3 ;

t j :

Mevitrally Bouyant T 9 Ton Ring|
Kevlar Cable !. | |
L ; !

.\ ! |

" :

'.\ _I .

o - :

-~ o |

e O O ssémbeiow_ . _ . _._._._. |

llustracién 18

Como se observa el depresor hace hundirse al pez, pues este tiene flotabilidad positiva. El tiro del
cable coaxial metalico va al depresor, mientras que desde el depresor al pez se emplea un cabo de
tiro y el cable de kevlar que transmite los datos va acoplado al mismo, pero sin tension.

En el siguiente esquema se ve la disposicion de los diferentes sensores en el equipo. La diferencia
con la configuracion del que usamos en la campafia es que no dispone de multihaz.
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Side Scan Array

J
Multi-Beam System

/
/
Sub-Bottom Receivers

o
Sub-Bottom Transmitter

llustracion 19

Acoustic Release Electronic
~

High Density Foam

llustracion 20

Otras caracteristicas

— Flotabilidad positiva

— Cable coaxial de conexion.

— Profundidad méxima de operacion 3000 m.
— Formatos estandar de salida de datos (jsf)

— Disefiado para ser operado en diferentes plataformas (Deep Tow, ROV, AUV, USV)
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llustracion 21. Distribucion de sensores en el interior del chasis el DT1

Radio
Liberador acustico

llustracion 22. Elementos del DT1
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i Aoges 563
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{f i Foy I
A S o
[ 1L \
\ 563 Topside Processor
* Discover Software
+ J-Star Diagnostic sofiwars
*  StarMux Digital Telematry
Additional Sensors:
* Motion & Heading Sensor
* Depth Sensor
« CTD
* Altimeter
* Magnetometer Interface
* USBL Interface
Armored Tow Cable
7 Km Singie Coax provioe by
cllent
DT-1 Tow Vehicie / APPROLE cATE 1141 Mownd G, e |
3000m Deptn Rafing win e s rTe) ifayarach T e s TR
2-16 kHz Sub-omom Profiler fovecxee e :
7S410 kHz Sikde Scan Sonar = System Block Diagram
—~—— TR TR R Y
EE s T [y 2000000000108 s
llustracién 23. Esquema completo del equipo
DESPLIEGUE.
Ver Anexo
INCIDENCIAS

Primer despliegue realizado en condiciones marginales, problemas en el lanzamiento y recogida del
En los tres primeros despliegues tuvimos problemas con cables y configuracion del

vehiculo.
Sistema Operativo de la Unidad sumergida (Topside).

26 de Agosto. Lanzamiento previsto para ultima hora de la tarde. Las comprobaciones del equipo
en cubierta fueron buenas, asi como la operacién durnate la primera media hora. Cuando el vehiculo
estaba a unos 200 m. de profundidad se produjo un fallo de alimentacién por cortocircuito, se paro la
Una vez el vehiculo en cubierta se realizaron diferentes pruebas y

operacion y se iz6 el vehiculo.

se localiz6 agua en el cable coaxial.

reanudandose la operacion a las 7 horas de la mafana del dia 27.
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B. TELEMATICA

8. COMUNICACIONES

Desde abril de 2008, el BO Sarmiento de Gamboa cuenta con un enlace de datos de “banda ancha” via satélite
con capacidad de conexidn a redes IP (Internet) y con cuatro lineas de voz de alta calidad (3 de voz y 1 de
voz/fax).

Dicho enlace se realiza a través de un terminal VSAT (Very Small Aperture Terminal) que permite enlazar con
los satélites geoestacionarios de telecomunicaciones de la red Seamobile. Dichos satélites geoestacionarios
poseen una orbita circular, en el plano ecuatorial a una altura de 35786 km, de periodo igual al de rotacién de
la tierra por lo que se les ve siempre en la misma posicién. Su disposicion orbital y la de las estaciones en tierra,
gue los enlazan con las redes de comunicaciones terrestres, proporcionan cobertura global en todo el planeta
a excepcion de las zonas polares (su cobertura eficaz esta entre 702 Ny 702 S).

El terminal del buque es de banda C, frecuencias entre 5,925 - 6,425 GHz para el enlace del satélite a tierray
3,7 — 4,2 GHz para el sentido contrario.

La antena del terminal, de 2.4 m de didmetro, permite alcanzar tasas de transmisién de datos cercanas a los 5
Mbps (Megabits por segundo) en un escenario de cobertura global.

A diferencia de las conexiones via satélite Inmarsat, utilizadas hasta ahora en el buque, el terminal de banda
C proporciona mayor capacidad de transmisién de datos, no sélo porque nominalmente es capaz de transmitir
datos a mayor velocidad si no porque dicha tasa esta garantizada bajo contrato con un minimo establecido.
En las conexiones Inmarsat todos los buques situados en una misma zona deben “competir” por el enlace de
satélite, mientras que para las conexiones VSAT se establecen canales de comunicacidn exclusivos.

Las comunicaciones VSAT se suelen contratar con una tarifa plana para periodos de uno a tres aios, por lo que
a pesar de su elevado coste es hoy en dia el sistema mas eficaz y econdmico para establecer conexiones de
banda ancha permanentes a terminales remotos (buque).

En general las prestaciones de las comunicaciones satélites son inferiores a las conexiones de banda ancha
terrestres (de las que disfrutamos en casa o en nuestros centros de trabajo). Las comunicaciones via satélite,
y en especial las instaladas en buques, tienen algunas caracteristicas singulares que hay que tener en cuenta
para valorar su potencial real.

En primer lugar estd el retardo que introduce la transmisién de la sefial al viajar tan grandes distancias. Con
36.000 km de altura orbital, |a sefial ha de recorrer como minimo 72.000 km, lo cual supone un retardo de 250
milisegundos. En algunos casos estos retardos pueden suponer un serio inconveniente, degradando de forma
apreciable el rendimiento de los enlaces si los protocolos de comunicaciones empleados no estan preparados
para asumirlos. A priori no podemos esperar que las aplicaciones de red que acostumbramos a usar en el
entorno terrestre funcionen con la misma agilidad usando enlace satélite.

En segundo lugar esta el movimiento natural del buque. Puesto que utilizamos satélites geoestacionarios

nuestra antena debe estar en continuo movimiento para “enfocar” siempre al satélite que permanece
aparentemente inmoévil, compensando todos los movimientos del buque y su continuo cambio de
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emplazamiento. Las condiciones de mala mar y/o un equilibrado defectuoso de la antena pueden disminuir
mucho la calidad de las transmisiones y de la vida til del sistema.

Finalmente las interferencias electromagnéticas de otros equipos electrénicos empleados en el buque
(radares y equipos de radio de elevada potencia) y los obstéaculos fisicos interpuestos en la linea de vision de
la antena al satélite (chimeneas, mastiles, etc.) también pueden reducir sensiblemente la calidad de las
transmisiones o hacerlas inoperativas.

El VSAT del BO Sarmiento es un equipo ensamblado por la empresa Seamobile (lider mundial en
comunicaciones VSAT marinas) y la empresa espafiola ERZIASAT (quien ha realizado la ingenieria de
integracidn del sistema al buque). La antena, de la marca SeaTel, posee un radomo de 4m de didametro y un
peso de 800Kg.

El conjunto ha sido dimensionado para poder establecer enlaces simétricos de hasta 5Mbps (el mismo ancho
de banda de bajada que de subida al satélite) aunque el contrato de comunicaciones que se ha establecido
sobre un ancho de banda garantizado de 512 Kbps (CIR- Committed Information Rate). El coste de dicho enlace
es de aproximadamente 60.000 € anuales.

La simetria del enlace es ideal para enviar datos en tiempo real de los pardmetros de propdsito general
(posicién, meteorologia, caracteristicas fisicas/quimicas del agua del mar) a los centros de investigacién en
tierra, permitiendo un seguimiento al segundo del transcurso de una campaiia.

Dicha simetria también garantiza una calidad minima para el establecimiento de llamadas de telefonia IP,
videoconferencia o “video streaming” (siempre dentro de unos limites razonables en cuanto al tamafio del
video enviado).

Aln con todas las ventajas y garantias de calidad del enlace, es necesario establecer una politica de gestion
para hacer un uso dptimo del mismo y para evitar al maximo situaciones que pongan en riesgo la seguridad

de los sistemas informaticos y de adquisicidn de datos del buque.

Los escenarios de uso que se detallan a continuacion son el fruto de la reflexidn técnica sobre estos aspectos
y no seran modificados a peticidn en el transcurso de una campana.

El personal cientifico ha dispuesto de los siguientes equipos para acceder a Internet:

- 3 PCs de uso publico en el laboratorio de informatica y procesado.
- Portatil Jefe Cientifico.

El uso de estos equipos debe limitarse a la navegacién WEB con el fin de recibir/enviar datos o informacién de
caracter cientifico, consulta de bases de datos, acceso a cuentas de correo electrénico personales y/o de
trabajo, etc., y asi se ha transmitido.

Este sistema también se utiliza para la conexidén de otros equipos y para el establecimiento de una VPN con el
centro de Barcelona (CMIMA). De este modo es posible realizar copias de seguridad de datos en servidores de

la UTM, sincronizar bases de datos, etc.

En cuanto a la telefonia, se dispone de un teléfono publico en el laboratorio de informatica y procesado desde
el cual se pueden establecer y recibir lamadas de voz.

Mas adelante, se detallan otras conexiones puntuales que se han llevado a cabo.
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9. WHATSAPP

Se ha permitido el uso de la aplicacidn para dispositivos méviles “WhatsApp” desde cualquiera de las redes
WiFi del bugue. Por primera vez a bordo se habilita el envio/recepcién de fotos con el mismo ancho de banda,
sin que el resto de sitemas con conexidn se viese afectado y el resultado ha sido bueno.

10. OTROS SISTEMAS
Durante la campafa se han utilizado los recursos de la red informatica del buque para la adquisicion y el
almacenamiento de datos, la edicidn e impresidon de documentos, el primer procesado de los datos, etc.

El Sistema Informatico del buque cuenta con los siguientes servidores:

- FORTISDG:
- PULPO:

- ALIDRISI:
- SEPIA:
- CALAMAR:

LENGUADO1:
LENGUADO2:

DORADA:

TRIPULACION:

TRABAIJO:
DATOS:

BIGBROTHER:

CAMARAS:
NTPO:
NTP1:

Gateway, Firewall, QoS, DNS y VPN.

Servidor de Madquinas Virtuales con los equipos: DORADA vy
LENGUADO?2

Sistema de Adquisiciéon de Datos Oceanograficos (SADO) Principal.
DataTurbine, GIS, WebGUMP-II y Web de Eventos.

SADO de respaldo.

DHCP.

Servidor OpenCPN. Captura DGPS y lo envia al SADO.

Servidor Virtualizado OpenCPN. Puede integrar otras fuentes como:
posmv, gyro, corredera, ais, sondas, etc., y reenviarlas en funcién de
las necesidades de cada campaiia.

Servidor Virtualizado Intranet y RTP.

NAS con las carpetas compartidas: capitdn, cocina, Compartida,
maquinas, marineria y puente.

NAS con Carpetas/ficheros la UTM.

NAS con el histérico de Fotos del buque, y Datos de Campafia en
curso.

Servidor de cdmaras.

Acceso a Camaras y DataTurbine.

Servidor de tiempo 1.

Servidor de tiempo 2.

Para la impresion se ha dispuesto de 8 impresoras y un plotter:

- Color-Info: HP LaserJet Pro 400 Color MFP m475dw, en la Sala de Informatica.

- Plotter: HP DesignJet 500 Plus, sito en la Sala de Informatica.

- Color-Puente: HP LaserJet Pro 400 Color MFP m475dw, en la oficina del puente.
- Fax-Puente: BROTHER MFC-490CW, en la oficina del puente.

- Samsung: Samsung Xpress SL-M2070/SEE, en la oficina del puente.

- Puente: OKI Microline 280 Elite, en el puente.

- Multifuncion: HP-OfficeJet Pro 8710, en el camarote del Capitan.

- B/N-Maquinas: HP LaserJet 1018 b/n, en la Sala de Maquinas.

- ler Ofic.Puente: HP-DeskJet 6940, en el camarote del 1er. Oficial Puente.

Los datos adquiridos por el Sistema de Adquisicion de Datos Oceanogréficos (SADO), se almacenan

en: \\sado\
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Los datos adquiridos por los instrumentos, asi como el SADO y los Metadatos generados se
almacenan en: \\datos\instrumentos\ABIDES-ROW\

El espacio colaborativo comun para compartir documentos, informes, papers, etc., por parte de los
cientificos, esta en: \\datos\cientificos\ABIDES-ROV\

11.RESUMEN DE ACTIVIDADES

Al inicio de campafia se mantiene una reunion con los cientificos explicandoles los servicios de que
disponen a bordo, especialmente las herramientas o aplicaciones para registrar los eventos y extraer
datos de navegacion, meteo, etc. Con estas herramientas pueden llevar a cavo un registro de todas
las actividades realizadas durante la campafa y al finalizar pueden disponer de un registro CSV con
la fecha, hora, posicion, profundidad, etc., de cada evento introducido.

También se explica cdmo generar metadatos para la campafa cumpliendo con los estandares de
SeaDataNet. Se mantiene una reunion con el IP para crear el Cruise Summary Report (CSR) lo mas
detallado posible, posteriormente se crean los Common Data Index (CDIs) y se inicia la campafia.

Cada dia se comprueba que la introduccion de eventos es correcta, si se ha producido algun error,
por ejemplo un retraso en la introduccién o una errata en el texto del evento, se edita la BBDD.
También se comprueba que la adquisicion de datos del SADO funciona correctamente. En un
principio s6lo se necesitaban datos de navegacion, los datos de la estacion meteorolégica se
adquieren continuamente y podran disponer de ellos, pero los datos del continuo (TSS y fluorémetro)
no los necesitan, asi que no hace falta poner las bombas y equipos en marcha. Transcurrido un
tiempo son los compaferos del Dpto. de Acustica quienes nos piden que se ponga en marcha la
adquisicion del continuo, disponiendo del dato de salinidad para los perfiles de velocidad del sonido.

También se vigila periédicamente el estado de los servidores y la conexion y trafico del enlace V-
SAT. En un momento dado, con ayuda del NOC, se carga un nuevo Option File en el médem satélite
con la lista de beams y la configuracién de los mismos actualizada, ya que se encontraba un poco
desactualizada. Se comprueba que podemos conectar correctamente con todos los satélites en los
que tenemos cobertura.

Se ayuda en la instalacion y configuracion de algunos de los equipos que los cientificos traen a bordo.

Se configura la red e impresoras en el portatil del IP asi como en los del resto de cientificos que nos
lo solicitan.

Se intenta colaborar en la puesta en marcha del puesto de surveyor asociado a las operaciones de
ROV, pero se trata de un puesto con unos equipos ajenos, cuya responsabilidad no recae en la UTM.
Para esta campafia se les prestan dos ratones USB.

Se proporciona apoyo informatico al resto de los departamentos de la UTM embarcados, asi como a
la tripulacién del barco.

Se establecen copias programadas de los datos de sonda multihaz, XBT y del log de navegacion del
ROV en el EIVA. Dichos datos se copian en \\datos\instrumentos\ABIDES-ROV\, como se comentaba
anteriormente. También se establecen copias en dos dispositivos de almacenamiento externo, uno
gue se entrega al IP al finalizar la campafia y otro para la UTM en custodia de dichos datos. Del
mismo modo, se copian manualmente los datos del side scan sonar (DT1) tras cada despliegue, ya
gue este equipo no esta en la red del barco.
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A peticion del IP se deniega el acceso al usuario genérico “ciencia” a los datos de instrumentacion y
se crea otro usuario llamado “abides”, cuyo password crea él mismo y comparte unicamente con
guien considera oportuno. Este usuario Unicamente tiene permiso de lectura.

Siempre que se dispone de tiempo, se colabora con el resto de departamentos en todas aquellas
tareas para las que necesitan ayuda, como la preparacion del despliegue de botellas nisquin o del
DT1, etc.

A peticion de los compafieros del Dpto. de Acustica, se da acceso remoto en diferentes ocasiones al
proveedor de las sondas para temas de configuracion, soporte y resolucién de incidencias.
Reconfigurando el FORTISDG, el impacto en el resto de equipos y sistemas con salida a internet ha
sido minimo.

Tres horas antes de una parada/relevo en Palamés desde el puente nos solicitan descargar
actualizaciones de cartas electrdnicas para el atraque (400 Mb aprox.). Dicha descarga se realiza
correctamente, manteniendo, por ejemplo, el servicio de WhatsApp, e interrumpiendo algunas otras
salidas durante el menor espacio de tiempo posible. Para el final de campafia, con algo mas de
tiempo, se reconfigura nuevamente el FORTISDG de tal forma que pueden descargar nuevas
actualizaciones de tamafio similar para el atragque en Barcelona sin que ningln equipo con salida a
internet se vea afectado.

Una vez finalizados los trabajos de campafia, se vuelven a revisar los datos de eventos introducidos
en la BBDD, se depurany se entregan en formato CSV relacionandolos con los datos de navegacion.
A partir de este registro se crea una lista de entradas de metadatos y con ella se crean todos los
metadatos de la campafia. Por ultimo se copian los datos del SADO, los metadatos y el CSV de los
eventos en los medios de almacenamiento mencionados anteriormente.

12.INCIDENCIAS

Se han sufrido cortes puntuales en la conexién VSAT, ninguno de especial relevancia, solventandose
con la mayor brevedad posible.

Durante una de las conexiones remotas del proveedor de las sondas para dar soporte, una de las
pantallas de la multihaz deja de visualizarse y el equipo comienza a apagarse aleatoriamente. Se
trata de un problema de hardware en la tarjeta grafica, cuyo ventilador se ha averiado. Se produce
un sobrecalentamiento y el equipo se apaga por seguridad. Se sustituye dicha tarjeta grafica por la
del equipo “water-column”, que no se va a utilizar durante esta campafia, y se piden tarjetas de
respeto.

Una de las tarjetas de red del equipo Hydrosync/SVP del Departamento de Acustica, con el que se
adquieren los XBTs no funciona correctamente. Es la que conecta con la red del barco. Parece que
le falten los drivers. Se desmonta el equipo para comprobar marca/modelo del dispositivo en cuestién
y tratar de instalarlo correctamente, pero simplemente volviendo a enrackar y encendiendo la
estacion de trabajo vuelve a funcionar. En prevision de que pueda volver a fallar se pide una tarjeta
ethernet PCI para tener de respeto.

Se reconecta la antena de TV con el satélite ASTRA, introduciéndole la posicion del buque a mano,
ya que al desplazarnos muy al norte se habia perdido la conexion.

Una pieza del fluorémetro del continuo se averia provocando una fuga de agua. La tripulacién lo
detecta a tiempo. Bypaseamos y apagamos dicho equipo, secando y protegiendo la electrénica, y la
incidencia se pone en conocimiento de los comparferos del Departamento de Laboratorio,
responsables de esta instrumentacion.
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En un momento determinado algunas de las aplicaciones del servidor ALIDRISI dejan de funcionar
correctamente e incluso los servidores de aplicaciones alojados en dicha maquina no se inician
correctamente tras reiniciar la estacion de trabajo por completo. Revisamos los logs y vemos que
tiene problemas de almacenamiento. El directorio “/opt” se encuentra al 100%. Hay un fichero de log
del “glassfish3” que ocupa algo mas de 12Gb. Se hace una copia de seguridad en una de las
maquinas de tic y se elimina dicho fichero del servidor, que vuelve a funcionar correctamente.

Al finalizar la campafa, la aplicacion de extraccion de datos unicamente nos devuelve los datos de
20 eventos (incluida la posicién), cuando realmente se han introducido 360. Se contacta con el
responsable de desarrollo de la UTM para ponerle al corriente y, por otro lado, realizamos un script
para consultar directamente a la BBDD mediante una sentencia SQL y poder extraer todos los datos
gue necesitan, relacionados con los eventos, en formato CSV.

C. OTRAS INCIDENCIAS

El sistema de bombeo de agua en continuo ha estado funcionando durante toda la campafa,
apagandose las bombas en las entradas de puerto. Al salir del puerto de Palamés la llave de paso
de salida del circuito del Fluorometro (no necesario para esta campafia, pero arrancado por error) se
guedoé cerrada, generando una sobrepresion en la cubeta, que rompi6 uno de los sellos. La cubeta
no se puede reparar y hay que reemplazarla.

Es necesario insistir en que se manipule de forma adecuada el circuito para evitar problemas como
este y NO conectar el Fluorometro si no se ha pedido explicitamente en el plan de campafia.
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ANEXO 1.- INTEGRACION DT1 EN EL SISTEMA DE NAVEGACION EIVA.

La navegacion del SSS DT1 se ha integrado en el sistema de navegacion EIVA de dos formas
diferentes:
- Mediante la utilizacion de una pasteca contametro (TCount), que calcula la profundidad del
pez tomando como referencia la cantidad de cable largado y la velocidad del buque.
- Mediante posicionamiento acustico submarino (USBL), que calcula la posicion del pez a
través de métodos acusticos.

El transductor del USBL se montd en la quilla retractil del barco y se cableo hasta el laboratorio
principal del barco. El posicionamiento que nos dio este sistema no fue del todo optimo ya que
presentaba un error de calibracién bastante grande. Haciendo que se imprescindible calibrar en
futuras ocasiones.

Integracion TCount en Eiva:

Para la integracion de la pasteca TCount lo haremos como un sistema de posicionamiento dindmico.
Para ello colocamos encima del apartado de Dynamic Positioning y le damos al boton derecho del
ratén alli nos aparecera un desplegable con el tipo de posicionamiento que queremos afiadir a
nuestro Navipac y en este caso Generic Cable Counter.

Ya lo tenemos activo ahora vemos que tipo de telegrama nos esta entrando a través de un terminal
o bien a través del Raw Data de Navipac.

h NaviPac Rawdata P~

Communication Parameters:

Pon@Baudrate 9600 Data bits: & Stopbits: | 1 Parity: | none

Bytes pr. second: 26.7723
Raw Data:

j| |3-0028<0D>
3:-0028<0D>
M |3:-0028<0D>
3:-0028<0D>
3:-0028<0D>
3-0028<0D>
3:-0028<0D>
3:-0028<0D> [}
3:-0028<0D>
3-0028<0D>

Interpreted data: Instrument: | Generic Cable Counter v

Expected format:

|\/aleport pay-out, Macartney MKII and Esters PMO 2160
Stingfiter 3~ [[]lUse sting filer
Length: -28.00

Vemos que el telegrama es el siguiente 3: +-xxxx. El numero 3 es la cabecera de nuestra pasteca en
el caso de que tengamos mas de una hay que fijarse en este valor para diferenciar cual es cada una.
También debemos de afiadir un objeto en la pestafia “Objects” en este caso hemos creado DT1-
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Tcount, este objeto debe ser posicionado por el Generic Cable Counter que acabamos de crear. Una
vez que tenemos toda esta informacion configuraremos nuestro sistema.

a NaviPac Configuration ‘
|File View Options Tools Help
Setup File: CAEIVA\NaviPachDB\Gensetup.DB Saved
- P File header D
E-03) Instuments D1 201
A Surface navigation (1) - 1 3
%) Gyo (1) SEQ 0 Offsets desde la MRU hastall
(-4 Motion sensor (1) System Name Generic Cable Counter pasteca en el portico de pop
pler [ag Port 5
1j0
Nam;
: ongsberg HER 300 - 2. Offsets X
-7 Special input (1) Offsets Y
& 3 Data output (7) Offsets Z
(#-®)) Data acquisition (3)
M
’ Offsets ‘/? e < = E]‘
- Geodesy Diehdela g -
- Objects String prefie Prefijo del telegrama
-0 Warm start No of bytes 8 )
Telegrams per tycje 1
Driver type \MEA
Driver type NMEA:  Normal with string prefix (]
Termination char 10 / Seleccionar el objeto a
Location DT 1-TCount posicionar (.
String pfeﬁxr 3 )
Correct layback for SMG | i Calcular la catenaria en
Editlayback constants | | [] funcion de la velocidad
Valeport pay-out, MacArtney MKII and Esters PMO 2160

28.08.2017 15:55:11
Loading set-up file "C:AEIVA\NaviPac\DB\Gensetup.DB"

Status Auto Manual Stop  Save

Una vez tenemos todo configuramos le damos a SAVE para guardar los cambios, STOP para parar
el NAVIPAC y a continuacion MANUAL para comenzar el survey, una vez apretemos el botén de
Manual nos dara la opcion de elegir los sensores que tengamos definidos en el NAVIPAC SETUP,
ahora aparecera la opcién de Generic Cable Counter, Lo seleccionamos y de damos al OK.

Ya tendriamos configurado y nos representaria en el HELSMAN la navegacion del DT1.
Integracion HIPAP/APOS en EIVA.

En este caso el posicionamiento se haria a través de un sistema de posicionamiento acustico, la
configuracion de este es similar a la integracion del TCount.

Definiriamos en nuestro sistema un nuevo elemento de posicionamiento dinamico, en este caso
vamos a seleccionar el Driver ya presente en EIVA de Kongsberg HIPAP/APOS.
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NaviPac Configurati
File View Options Tools Help

Setup File: CAEIVANaviPach\DB\Gensetup. DB Saved
-1 File header [ 496
54D Instruments 7 e
-l Surface navigation (1) - 1 —
) Gyro (1) 23] g
4 Motion sensor (1) System Name
{7) Doppler log Driver Utilizado Port
f 10 UDP/IP, port: 21001, 1P addr: 00
&
i Name Kongsberg HPAP/APOS o —
s elegrama Utilizado
P Kongsberg HPR 300 - 2. Offsets X om g
4] Special input (1) Offsets Y om / |
{# Dataoutput (7) Offsets 2 om /
Position to NaviScan mepcimd3
1/0 Mod o
B Posiion to NaviScan mepeTps3 /° oce. ol (8]
EIVA runline control_DS Driver detais £l / |
Position (Exp.) to NaviScan DS String prefix $PSIMSSB
POS tiggerish Roothe 120
POS DT1 USBL
Tel d 5
POS-Hypack-ROV-NSM SCcosmpeac —
Position to NaviScan mepelds3 Driver.type En
NMEA to Sidescan Driver type NMEA:  Normal with string prefix (™
#®)) Data acquisition (3) Termination char 10
B Simrad EAS00 TR o |
NMEA Speed 3 -
AMLMicroCTD-DT1 Gyro add angle 0
Meteo Roll add angle: 0°
Cortedera Pitch add angle 0°
;;v Scale 1
B Maiine Magnetics Magay S B 200:%
2 Offsets Use stacked surface nav.
g g:;’:z:’ Objetos definidos los cuales se e g
P Use binary HPAP tel
T vecsel posicionan con el USBL ety e o
4 Free object hold time 3005
Transceiver Id o
Use this USBL unit for differential USBL | | []
@ DTIAML
&' PIEDRA
& DT1-TCount $PSIMSSB, hhmmss.ss, tp,Status,error, coord,orientation,sw,,,depth, ... <cr><If>" or binary HPR400 format.
-2 Positioned By
B Generic Cable Counter
= 28.08.2017 16:55:11
Wt Loading set-up file "CAEIVA\NaviPacADB\Gensetup.DB"
s Motion sensor
~{7) Doppler log
@) Data acquisition = .
42 Offsets Running | (|0
)" Red Anast
s | Stas  Auo Manual Stop  Save

Una vez tenemos definido nuestro sistema de posicionamiento, tenemos que definir los objetos que
gueremos gue se posicionen con este sistema, en este caso hemos definido ROV-NSM, TMS-NSM,
DT1-USBL.

El sistema HIPAP/APOS nos manda a través de Ethernet un telegrama $PSIMSSB en el cual nos
aparece la posicion de cada instrumento diferenciado por el nidmero de baliza (previamente
tendriamos que tener documentada que baliza va a cada elemento)

& : e
ﬁNavnPacCon ul i —
File View Options Tools Help
Setup File: CAEIVANaviPac\DB\Gensetup.DB Edited
& File header | [ attached object ROV-NSM . ‘ =
2D Instruments Alle = L Aquiteindicamosat EVA
@.g ;uyfa;e]navigalion m-2 T r que esa posicion
%) Gyo I T
B Mi.im sensor (1) Normal corresponde al Beacon #5
~{7) Doppler log Master O
-2 Dynamic posttioning (2) T O
-8 Kongsberg HIPAP/APOS ;
B GPS_ATLAS Emergency Beacon A| | [[]
B ROVNSM [} Emergency Beacon B | | []
B TMSNSM Transponder X om
B omiuseL Transponder Y om
-~ PIEDRA 5 P i
. BB Rov
a Generic Cable Counter =
7] Specialinput (1)
[ Data output (7)
1)) Data acquisiion (3)
) Offsets
& c Geodesy
- Objects
-4 Vessel
@ GPS_ATLAS
g9’ ROV-NSM
- Positioned By
=} ! Kongsberg HiPAP/APOS A
- GPs_ATLAS E —
-2 EEEED )
B TMS-NSM i
£ oT1USEL
3 FIEDRA 2B.08.2017 155353 ) ;
T3 rov Loading set-up file "C:AEIVA'NaviPac\DB\Gensetup. DB
—9 Gyro
‘4 Motion sensor . \
~4{7) Doppler log Runring LA
@) Data acquisifon ~| Status  Auo Menual Stop  Save
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- .
L File View Options Tools Help
Setup File: CAEIVASNaviPacs\DB\Gensetup.DB Edited
21 Fie header ~ | [ attached object TMS-NSM o
‘ E-4) Instuments 1o e - Aquile indicamos al programa .
I|| - Suiface navigation (1) - 2 e ;4 que-ta-posicion-det TMSesta
| B Gy (1) o det-Beacon#24
| B4 Motion sensor (1) Normal
() Doppler log Master O
= Dynamic positioning (2) FE O
= Kongsberg HIPAP/APOS
P P GPs_aTLsS Emergency Beacon A || []
B RovNsM Emergency Beacon8 | | [] 1
! £ TMSNSM Transponder X om I
# p71-UseL Transponder Y om
g frameir? [0
1B Generic Cable Counter =
- @42 Specialinput (1)
- - Data output (7)
+-®)) Data acquisition (3]
i ’Q Dffsets
& c Geodesy
-4 Objects
- @ Vessel
| #-®' GPS_ATLAS
- 2% ROV-NSM
P2 D Posttioned By
= Kongsberg HIPAP/APOS
B GPs_aATLAS
£ ROV-NSM
TS NEM
£ DT1-USBL
% PiEDRA 28082017 155953
5 i Loading setup file "C:AEIVA\NaviPac\DB\Gensetup.DB"
- Gyo
i s Motion sensor Runri
- ~{7) Doppler log g
)
[y Dala acqdabion <| Status  Auo Manual Stop  Save

Una vez configurado correctamente los nimeros de las balizas con el objeto a identificar, realizamos
el mismo procedimiento de SAVE, STOP Navigation y MANUAL. Esta vez nos apareceran para

seleccionar el Generic Cable Counter y los objetos configurados, los seleccionamos todos y le damos
al OK.

Ya tenemos todo el posicionamiento configurado correctamente, a continuacibn tenemos que
introducirle la posicién del DT1 a la electronica de control del DT1, para ello utilizaremos el EIVA.

Seleccionaremos el método a utilizar, bien Generic Cable Counter o USBL.

Para ello configuraremos una salida en el EIVA, nos situaremos con el raton en OUTPUT y con el
boton derecho seleccionaremos una salida NMEA, en la que activaremos la velocidad 9600 bd, y los
telegramas que necesitamos GGA, VTG, ZDA...Ojo no seleccionamos HDT ya que el pez posee
una giroscoépicay nos daria error. Estos datos se los pasariamos a través de un cable de serie al

Puerto COM1 del DT1. En el output antes de nada seleccionaremos que objeto necesitamos (bien
USBL o TCOUNT).
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ANEXO 2.- Esquemas sobre la maniobra del DT-1

llustracion 24. Detalle de maniobra del depresor. Pastecas y retenidas.
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llustracién 25. Maniobra de lanzamiento
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Operacion con el ancla de capa
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ABIDES
Horas Locales (UTC+2)

Puerto de Barcelona

5/9/17
En la mar

6/9/17

En la mar

5/9/17 0:00

5/9/17 8:45 Salida del Puerto de Barcelona
Problemas en el EIVA. Se apaga el PC. Tarjeta grafica si ventilacidn. Se
sustituye por la del PC de columna de agua
Laboratorio Termorregulado en marcha a 122 para acuarios con muestras
bioldgicas
EIVA: Sobrecalentamiento. Cambiamos ventilador tarjeta grafica por el del
PC de columna de agua. Ventilador afiadido en la parte trasera de los
racks.

El horario de ROV serd de 18 horas a 6 horas. EL resto se dedicard a

batimetrias y DT1

Bridge meeting. Se discute el plan de campafia y el plan de calibracién del

USBL. Se acuerda hacer reunién en el puente a las 10hy alas 17h (17:30 a
5/9/17 12:00 partir del dia 7)

Problemas para iniciar el puesto de surveyor.
5/9/17 14:15 En el punto Dive #0"
5/9/17 15:31 ROV al agua

5/9/17 18:16 ROV sale del TMS. Fondo para dejar Beacon
Calibracion. 100 puntos por posicion. Primero cambio de rumbo, segundo
cambio de posicion mismo rumbo

5/9/17 18:57 Empezamos a recoger ROV para calibracion HPR

5/9/17 19:02 Al 2702 calibrando

5/9/17 19:15 Al 02 calibrando

5/9/17 19:21 Fin 02

5/9/17 19:26 Al 902 calibrando

5/9/17 19:30 ROV en cubierta

5/9/17 19:42 Fin 902 calibrando. Nos vamos a 1000 m al Este con proa al Este

5/9/17 20:48 Hacia punto N proa al Este

5/9/17 21:05 EN punto N proa al Este: Start

5/9/17 21:22 Fin

5/9/17 21:46 En punto W proa al Este: start

5/9/17 22:03 Fin

5/9/17 22:33 En punto S proa al este:start

5/9/17 22:48 fin
Instalamos datos corregidos en software HiPap
Roll -0.33 Pitch:-0.31 Gear:10.76
Forw: 6.57 Starb.: 4.30 Down: 0.0
Descubrimos user: service passw: 1997 en Soft.

5/9/17 23:39 Dando vueltas (problem. GPS puente)
Empezamos a dar vueltas para ver que posicidn es correcta con la nueva
6/9/17 0:00 calibracion. A 1000 metros nos da un error de unos 40 metros aprox.
Fin de la vuelta. Vamos a la vertical del beacon para echar el ROV y
6/9/17 0:47 recogerlo.
(La resolucion encima fue de un metro mas o menos. EL beacon se
encontrod rapidamente. ACSM dixit)

6/9/17 7:45 Largado de DT1 (zona delta ebro)
6/9/17 9:00 Entrando en linea. Seguimos DT1 sin problemas
6/9/17 12:11 Entrando en zona de dunas "2" supuestamente trabajadas por la pesca
6/9/17 16:20 DT1 arriba. Maniobra completa. Izado por pdrtico
Rumbo a zona ROV
6/9/17 20:00 Inicio botellon 30 L
6/9/17 21:00 Fin botellén



7/9/17
En la mar

8/9/17

En la mar
9/9/17

En la mar

10/9/17

En la mar

11/9/17

En la mar

12/9/17
En la mar

13/9/17
En la mar

14/9/17
En la mar

(05:00)

6/9/17 21:10 Llendo a posicién ROV

6/9/17 21:10 En el punto Francoli-2

6/9/17 21:47 ROV al agua

6/9/17 22:04 ROV fondo 540 m

6/9/17 23:02 Mucho sedimento no deja ver nada

Ponemos EK60 y ADCP. Corriente menos de 0.12 m/s
(La inmersidn fue bien hasta que que salté la hélice transversal y
recogieron)

Fin ROV

7/9/17 17:28 Canodn del Francoli. MB

7/9/17 17:41 Fin MB talud. Vamos al cafion del Foix
7/9/17 19:00 Largando ROV

7/9/17 19:14 ROV sale del TMS. ADCP on

7/9/17 19:15 Fondo ROV

8/9/17 7:30 MB
Arreglamos botellones y dejamos uno como los cldsicos, muelle por
8/9/17 13:00 dentro. Mas facil de montar

9/9/17 6:29 SOL MB
Como viene mal tiempo el IP esta cambiando de estrategia. Se preveia
entrar en Palamés el 11/9 para cambio de personal.

9/9/17 17:55 Fin de MB
Con viento N vamos hacia el cafién de Blanes, mas hacia costa a ver si
podemos dar el ROV

ROV
Chibascos
(Coral negro)

10/9/17 6:17 SOL MB
Con buena mar frente Blanes y Lloret haciendo batimetrias en caiidn de
Blanes

10/9/17 17:14 EOL MB

10/9/17 19:50 Bajando ROV
Fondo. Sobrecalentamiento de la hélice transversal fue por tener la
10/9/17 20:20 distancia de seguimiento de 5 m. LA pasamos a 20 m

11/9/17 5:52 SOL MB
"Confirmo el gran trabajo desarrollado por todos los integrantes de la
UTM, que ha permitido alcanzar con éxito todos los objetivos de la
11/9/17 9:05 campaiia ABIDES"

Afirmacién autdgrafa de Jorge Guillén
11/9/17 16:45 Fin MB

Botellon

R2 a Palamés

11/9/17 20:10 Atracados en Palamods

12/9/17 18:00 Salimos de Palamés
ROV al agua
Contactamos con ATLAS
13/9/17 8:30 Con problemas en la MB se reinicia todo.
13/9/17 9:02 Era problema de NAVISCAN

13/9/17 18:00 Por mala mar (Garbi) seguimos haciendo lineas MB
(22:00?) Nos dirigimos al cafidn de Cap de Creus donde supuestamente
13/9/17 20:00 estaremos arraserados al Garbi para hacer una inmersion de ROV

14/9/17 6:00 Inicio de lineas MB en cafidon de Cap de Creus
14/9/17 14:21 EOL. Hacia bahia de Roses a buscar refugio
Muestreos HASP en Bahia de Roses

14/9/17 19:00 DT1 al agua



15/9/17  15/9/17 3:45 Sacamos DT1 por fin de trabajos
Enlamar  15/9/17 4:00 ROV
15/9/17 7:00 Fin ROV
HASP
15/9/17 8:40 Nos vamos hacia I'neas al norte de Cap de Creus

15/9/17 13:00 Vamos hacia Sur haciendo MB en huecos hasta cafion de Blanes
Ayer tuvieron problemas en Hi-Pap. No recibian en el puente y no podian ir
con follow target
Hacemos pruebas. Conclusidn: La sefial de los targets va por serie
(COM:10) hasta el DP de puente. Nos lo confirma Marcos de SIMRAD y
15/9/17 20:00 Manu Paredes
Dejamos la opcidén "rebote" para la manana para no interrumpir la
inmersion ROV

15/9/17 21:40 Sigue la inmersién sin "follow up"
16/9/17  16/9/17 2:50 El continuo pierde agua. Se bypasea el fluorometro

En la mar 16/9/17 6:22 EOL MB en cafién de Blanes
Rebotamos Hi-pap, ponemos en modo "trainning" y funciona en DP
16/9/17 9:00 puente.

Fin de lineas
Inmersién ROV. Sigue sin funcionar el Follow target a pesar que funcionaba
en modo "trainning"

17/9/17  17/9/17 9:11 Muestreo HASP En Llangd
En la mar 17/9/17 12:00 DT1 al agua enfrente de Llanga
Algunos fallos al inicio. Poca profundidad 35 m
Inmersién ROV. Sin follow target. No funciona ni en modo "trainning"
18/9/17  18/9/175:20 MB
En la mar 18/9/17 7:30 Falla MB.
18/9/17 9:00 Comunico con Marcos Antdn de Kongsberg por asunto HiPap

18/9/17 10:10 MB OK.
Configuracidn de HiPap segun directrices Marcos Antén. Comprobacién
18/9/17 10:20 Outputs

18/9/17 22:55 Fin lineas MB

Hacia Cafidn de Blanes para ROV
En posicion para ROV. Largamos y reconfiguramos HiPap segun ficheros
19/9/17  19/9/17 1:50 enviados por Marcos Antén.
La nueva configuracién no tiene los beacons que estamos utilizando. No
En la mar funciona y rebotamos.

Sin follow target
19/9/17 7:08 MB. Hacia el sur
19/9/17 16:07 Calibracién MB
19/9/17 17:15 Fin calibraciéon MB



