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1.- INFORMACION GENERAL
FICHA TECNICA ‘

ACRONIMO iMIRIABILIS_O
TITULO
PROYECTO
CODIGO REN CODIGO UTM 295G20210723
JEFE CIENTIFICO Pedro Madureira INSTITUCION EMEPC Portugal
Vigo (ESP) Las(l;"alme.)s (é:PGran
INICIO Ler LEG FINAL anaria(ESP)
23/7/2021 30/7/2021
BUQUE Sarmiento de Gamboa
ZONA DE . . .
TRABAJO Madeira-Biscay Ridge -
RESPONSABLE , N
TECNICO Pablo Rodriguez Organizacion U.T.M.
EQUIPO TECNICO Roger Mocholi (UTM TIC)), Pablo Rodriguez ( UTM-Equipos Fijos).
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2.- CARACTERISTICAS DE CAMPANA

2.1.- INTRODUCCION

La primera fase de la campafia iMirabilis se centra en la recogida de datos de batimetria multihaz y
geoldgicos y bioldgicos en la parte norte del Azores-Biscay Ridge (ABR). Esta zona forma parte de
un rasgo aproximadamente lineal de tendencia noreste-suroeste, con unos 700 km de longitud, que se
eleva hasta 3.000 m por encima del fondo marino circundante (por ejemplo, Whitmarsh et al., 1982).
Durante las inmersiones con el ROV se espera observar y recoger rocas volcanicas submarinas para
caracterizar el entorno geoldgico en este lugar y estudiar los componentes del manto junto con los
procesos magmaticos que dieron origen al vulcanismo y crearon esta importante estructura geoldgica.

Los altibajos batimétricos y los montes submarinos que se dan en el Atlantico Norte constituyen también
focos de biodiversidad, ya que albergan arrecifes de coral de aguas profundas y esponjas de aguas
profundas que forman habitats complejos que también se consideran ecosistemas marinos vulnerables
(EMV). La recopilacion de datos ambientales de referencia sobre estas zonas es primordial no sélo para
explorar dreas remotas con escasos datos, sino también para el desarrollo de un enfoque multidisciplinar
coherente centrado en la adopcién de medidas eficaces de proteccidn y conservacidon del medio marino.

La instrumentacién, responsabilidad de la UTM utilizada en esta campafa ha sido:

Sonda multihaz de agus profundas.
Sistema de continuo de agua superficial.
Sistema informatico

2.2.- INCIDENCIAS GENERALES

Durante la campafia no se ha observado ninguna incidencia grave.

No obstante el sistema de referencia POSMV dejé de funcionar temporalmente en dos ocasiones y fue
necesario restearlo.
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3.- INSTRUMENTACION ACUSTICA EMPLEADA

3.1.- SONDA MULTIHAZ AGUAS PROFUNDAS ATLAS HYDROSWEEP DS

| 3.1.1.- Descripcion

La sonda multihaz Hydrosweep DS es una sonda multihaz de ultima generacién, disenada para realizar
levantamientos batimétricos de fondos marinos hasta profundidades mayores de 11000 metros,
cumpliendo las normativas IHO S44 para dichos levantamientos.

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

El equipo esta compuesto por los siguientes mddulos:

e Transductores: Instalados en una barquilla situada a proa del bugue, a 6 m. de profundidad.

e Transceptores: Es la electréonica de adquisicidn y tratamiento de los datos. La forman diferentes
unidades:

e AEU: Unidad de electrénica analdgica. Contiene la electrénica de potencia (electrénica de
transmisidn y bloques de capacitadores) y recepcion (preamplificadores, digitalizadores).

e DEU: Unidad Digitalizadora. Incluye toda la unidad de tratamiento y filtrado de los datos
adquiridos. También incluye las fuentes de alimentacidon de baja y alta tensidn para el resto de
unidades.

e ICU: Unidad de interconexion.

e Ordenador de Control: Gestiona la adquisicion de los datos en diferentes formatos y controla la
electrénica de adquisicion.

Sensores auxiliares (posicion, actitud, velocidad del sonido, etc): Se conectan a unidades independientes
de adquisicion (DIP) que re-envian la informacién a la red para que esté disponible para todos los
instrumentos (Atlas MD, Atlas PS).

La adquisicion de los datos brutos se hace con el software propio de Atlas (Atlas Naviscan), creando los
ficheros (*.SBD). Se utiliza también un software externo, en este caso PDS de la casa Teledyne, creando
ficheros (*.S7K) y (*.PDS).
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Master Control PC Data Processing PC

Third party software for

ATLAS HYDROMAP .
Contirol software hydrographic data
Third party software for
data acquisition ATL;\S ?Ai'\’lAgIOJZ‘E for
ATLAS PARASTORE for 4;1__/ ater colu a

water column acquisition

ATLAS|Echosounder Network
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ATLAS HYDROSWEEP DS Aux Sensors
Electronics (AEU, DEU, ICU), TX ATLAS DIP Distributed Interface Processor
transducer, RX transducer Motion / Heading / Position / SV Keel ! SVP / CTD / XBT
= Motion Heading Position SV Keel SVP/CTD

XBT
“»
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Fig. Typical ATLAS HYDROSWEEP DS System Configuration

ESQUEMA DEL SISTEMA. ATLAS DS

3.1.2.- Caracteristicas técnicas

Frecuencia de emision: 14.5 a 16 kHz.

Rango de operacion: 10 a 11000 metros

Max. Range Resolution: 6.1 cm

Precisién: 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 emisién: <10 Hz.

Cobertura maxima: 6 veces la profundidad, 20 km maximo. En esta campafia hemos estado en 5
veces la profundidad.

N2 de haces: 141 por hardware y 960 con High Order Beamforming.
Apertura del haz: 12 x 19,

Espaciado de haces: Equi-angular, equidistante.

Estabilizacién

o Telegramas de profundidad: Cabeceo, balanceo.
o Software PDS: Cabeceo, balanceo, guifiada, altura de ola.

Interfaces:

o Sensor de actitud Applanix POS-MV

o Softtware de adquisicién Teledyne PDS y Naviscan EIVA
o Sensor de velocidad del sonido superficial

o Sistema de navegacion EIVA.
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IMAGEN DEL FUNCIONAMIENTO EN PANTALLA DEL SISTEMA DE ADQUISCION PDS.

3.1.3.- Metodologia

El software corrige las posiciones GPS y las lleva al transductor, por lo que no es necesario hacer ninguna
correccidn adicional. Se ha trabajado con las sondas sincronizadas al no detectarse interferencias entre los

equipos.

Se tienen en pantalla y en tiempo real los valores del sensor de velocidad de sonido superficial situado en
a la quilla retractil de estribor. De tal modo que, si el operador observa una variacion de mas de 5 m/s
respecto al valor a 6 m de profundidad, que es la profundidad a la que se despliega dicha quilla durante el

registro batimétrico, se hace o un perfil de velocidad del sonido.

3.1.4.- Calibracion

El departamento de Equipos Fijos no ha realizado la calibracién. No obstante durante las pruebas iniciales
del vehiculo ROV Luso se realizaron dos transectos con multihaz, en sentidos opuestos que, dado el caso,

pueden utilizarse para hacer una calibracién en post-procesado.

3.1.5.- Incidencias
Ninguna resefiable.
Se ha trabajado con la zona UTM 29N.

Se ha trabajado sin sincronizar
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3.3.- SONDA MONOHAZ SIMRAD EA-600

|3.3.1.- Descripciéon

Sonda monohaz de doble frecuencia. Las frecuencias de trabajo son de 12 kHz en modo activo o pasivo
activo, (PINGER) utilizado en combinacion con el Pinger Benthos, y 200 kHz.

La sonda dispone de salidas serie, Ethernet y Centronics para impresora. Los datos se presentan en pantalla,
a los que se afiaden los datos de navegacion y hora. Los datos de navegacién, tiempo y actitud le llegan del
POS-MV, mediante unas lineas serie cuya configuracién es la siguiente.

Telegrama Puerto Baudios Bits Datos Bits Stop Paridad

Navegacion y

. CcoOM3 9600 8 1 No
tiempo

Actitud com2 19600 8 1 No

La profundidad se envia a través de la red Ethernet por el puerto UDP:2020 al sistema de adquisicién de
datos SADO.

¥ EA600 [BEE
File Wiew Options Interfaces Install Step! Help Shortcuts
1211z I B tam

987.75 m

[T T e

1400

Cannot meet ping interval requirement E0001 L0114 |HO544 | 3608.75374,N.00730.75614,W 8:18:15
‘4 start B2 Easo0 [ B ceaconiDataimow... | B visvonct .| capmipall BN e

PANTALLA PRINCIPAL EA 600
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3.3.2.- Metodologia

Esta sonda se utiliza para la navegacién y para incorporar la profundidad en el telegrama de datos
distribuido y la BBDD SADO. Paralelamente, ha sido de gran utilidad en los muestreos de gravity corer y box
corer dado que se detectaban estos equipos durante el descenso y ascenso, y se sabia cuando se tocaba

fondo.

Solo se ha introducido un perfil de velocidad del sonido al inicio

3.3.3.-Incidencias

Ninguna incidencia resefiable.

10
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4.- APPLANIX POS MV

4.1.- INTRODUCCION

El POS-MV es el alma de los sensores de actitud del barco. Consta de dos antenas GPS, situadas en el
sobrepuente, una unidad central y su pantalla, situadas en el rack de proa del laboratorio de Equipos
Electrénicos Proa (Sondas) y la VRU situada en el local de gravimetria.

El equipo toma datos del GPSy de la VRU (Unidad de referencia vertical) que da informacidn sobre la actitud
del barco, cabeceo, balanceo, oleaje. Procesa los datos y genera telegramas NMEA heading, actitud y de
posicidon, que se reparten por todo el barco a través de unas cajas con puertos serie también se reparten
los telegramas via Ethernet.

La posicion que proporciona el POS-MV corresponde al centro de gravedad del Barco (MRU en el local de
gravimetria).

4.2.- DESCRIPCION DEL SISTEMA

Las antenas GPS proporcionan la informacion de Heading, velocidad, posicion y tiempo, mientras que la
VRU proporciona la informacion de actitud.

Para asegurar que las marcas de tiempo son correctas, el PPS del GPS se utiliza como tiempo de referencia
tanto para la unidad central como la VRU.

La informacion de POS-MV esta disponible en la pantalla y en 5 Leds situados en la unidad central. Los Leds
indican el estado de la unidad.

Processing Unlt oS

= ;

Mounting bracket, MREU-H-ME3

MREL-5

r
|
|
H i Pawer s
| —
MRU-E-C81 UEMA DE LA NiS:'rALACION DEL POS-MV.
i

4.3.- CARACTERISTICAS TECNICAS
Prncessing Linit to MRU coble

11
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e Precisidn del cabeceo y balanceo: 0.022 RMS (1 sigma)

e  Precision de altura de ola: 5 cm 0 5% (el que sea mayor)
e  Precisidn del rumbo: 0.012 (1 sigma)
e Precision de la posicién: 0,5 a 2 m (1 sigma) dependiendo de las correcciones
e Precisidn de la velocidad: 0,03 m/s en horizontal
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D E

gs Loggng | View ' Tools Disgnostics Help

[= D)%)

[192.188.3.107

- Status ~Accuracy ~Attitude
e Attitud Accuracy (deg)
. ttitude
POS Mode  Nav: Full : Roll (deg) 0240 0,020
IMU Status ~ OK W Feadng Pitch (deg) 0,692 0,020
@ Position Heading (deg) 120,541 0,011
Nav Status RTCM DGPS o Velocity
GAMS Online @ Heave Speed (knots)[ 1312 |Track(deg) 36,728
~Position: ~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
Altitude (m) 50,263 0,847 Down {mi/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

[loo/7/2008 | 14:45:05GPS  [1989:28:20 POS  Monitor

4.4.- INCIDENCIAS

IMAGEN DE LA PANTALLA PRINCIPAL DEL POS-MV

En dos ocasiones el equipo dejé de funcionar temporalmente y fue necesario su reinicio.

4.5.- METODOLOGIA

El equipo se ha llevado encendido con la configuracidon normal.

12
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5.- SISTEMA DE NAVEGACION EIVA

5.1.- DESCRIPCION

El sistema de navegacion EIVA consta de un ordenador con S.0. Windows, los datos de los diferentes
sensores le llegan via Ethernet y serie. Con estos datos y un software especifico, el programa genera una
representacién georreferenciada de la posicidn del barco y crea una serie de telegramas que alimentan a
diferentes sistemas e instrumentos.

Mediterranean Sea
o0

IMAGEN DEL NAVEGADOR EIVA,

Los sensores de entrada son los siguientes:

13
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Select instrument by port

Instrument Mame Vehicle

Ashtech GPS1 Main Vessel

Anschutz (MMEA) Main Vesseal

EM32000 HO RPH Main Vessel

MNMEA1 Main Vessel

Seapath RPH Main Vessel

SV5 QUILLA Main Vessel

Hydrobios Main Vessel

Position (Exp.) to NaviScan Main Vessel

f127.0.0.1:4300/ EIVA runline control Main Vessel
udp:/f192.168.3.255:5010/  RDI Current Profiler Main Vessel
udpff192.168.3.255:5011/ Position Main Vessel

udpff192.168.3.255:5012/ Pos GPGGA Main Vessel

udp:/192.1683.255:7000f METEQ Main Vessel
udp://192.168.3.59:2020¢ EABDOD Main Vessel

[temns: 14 [ 14

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.

Para facilitar la navegacion, en el puente hay un monitor repetidor del navegador.
5.2.- INCIDENCIAS

Durante toda la campafia se trabajé con la proyeccion, UTM 29N

El sistema ha dejado de funcionar durante breves momentos en dos ocasiones durante la campafia. Ha
sido necesario reiniciarlo completamente .

14
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6.- PERFILADO DE LA VELOCIDAD DEL SONIDO DE LA COLUMNA DE AGUA.

En la campafia iMiriabilis solo se han utilizado una sondas desechable batitermograficas para obtener los
valores de la velocidad del sonido de la columna de agua. Elk resto de perfiles se hyan obtenido mediante
medios de EMEPC ( ROV y CTD underway) o perfiles sintéticos obtenidos a partir de la base de datos
WO09/WO013 con el programa Sound Velocity Manager

6.1.-SONDAS BATITERMOGRAFICAS XBT

6.1.1.-Descripcion

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

6.1.2.-Especificaciones

EXPENDAELE BATHYTHERMOGRAFPH (XBT)

APPLICATIONS MAXIMUM RATED SHIP VERTICAL
DEFTH SPEED * RESQLUTION

T4 Standard probe used by the 450 m 30 knots 65 am
US Mavy for ASWY operations 1500 f

T5 Deep ocean scientific 1830 m & knots 65 em
and military applications 6000 fr

Fast Dieap™ Provides maximum depth capabilities at 1000 m 20 knots 65 am
the highest possible ship speed of any XBT 30 fe

T4 Oeanographic 460 m 15 knots 65 cm
applications 1500 fr

7 Increased depth for improved sonar prediction Talm 15 knots 65 am
in ASWY and other military applications 2500 fe

Deep Blue Increasad launch speed for Tal m 20 knots 65 em
oceanographic and naval applications 2500 fe

T-10 Commercial fisheries 200 m 10 knots 65 am
applications 640 fit

T High resclution for US Mavy 460 m 6 knots 18 cm
{Fine Structure) mine countermeasures and 1500 fr

physical oceanographic applications

EXPENDAELE 50UND VELOCIMETER (X5V)

APPLICATIONS MAXIMUM RATED SHIP VERTICAL
DEFTH SPEED * RESOLUTION
XN ASW application where salinity varies; Maval and 850 m 15 knots 3 em
civilian oceanographic and acoustic applications 1m0 f
X5v02 Increased depth for improved ASW operation 2000 m B knots 32 om
where sa!l::nil}l varies; Maval and civilian 6560 ft
aceanographic and acoustic applications
X303 High resolution data for improved mine 850 m 5 knots 10 cm

counter-measures and ASVY operations In M0 fr

shallow water; geophysical survey work;
commerclal ofl Industry support

System depth accuracy: € mators or I% of depch; whichowar iz hrger (for X5V

“All probes may ba uzed at speads abowo rtod maximum, however tharo will be a proportonal reduction In dopth capabilicy.

All probes are shipped 11 to 2 cse which ks constructed of woather-resisant blodegradable matertl. Shipping weight varies from 25 lbe to
43 =. dapanding on probe type. Dimansions of the css vary from 177 X 147X |87 (13 cufe) to 17X (47X 19 {16 an ft).

15
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6.1.3.-Metodologia

Solamente se ha realizado un lanzamiento de una sonda xbt07, complementandose el perfil conla base de
datos W09 Loas lanzamientos se han realizado desde la banda de babor con el lanzador de mano.
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Aggregate SSP plot [from: 2021-07-23 to: 2021-07-30]
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6.1.4.-Incidencias

Ninguna
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7. INFORMATICA Y COMUNICACIONES

INTRODUCCION

Durante la campafia se han utilizado los recursos de la red informdtica del buque para la adquisicién y el
almacenamiento de datos, la edicién e impresidon de documentos, el primer procesado de los datos y el
servicio de correo electrénico.

El Sistema Informatico del buque cuenta con los siguientes servidores:

- FORTINET............... Firewall, con los servicios anadidos: VPN, DNS. DHCP, QoS

- TABLERO.................. Servidor de Virtualizacién. (Apagado)

-PULPO.........ccuvene. Servidor de Virtualizacion con los equipos: DORADA y LENGUADO?2. (Apagado)
-SEPIA........cooeeeereen. Sistema de Adquisicion de Datos Oceanograficos (SADO) de respaldo.

- CALAMAR.............. Servidor DHCP. (Apagado)

- HOMERO.................. Servidor de Virtualizacion con PROXMOX con los equipos: -Dorada -llion -
Lenguado2(muerto) —Aquiles -Docker

- ILLION.............ceu...... Servidor de pruebas proyecto EuroFleets (Ears)(apagado)

- AQUILES................ Servidor SADO virtualizado (Pendiente de poner en produccién)

- HERODOTO

- DOCKER ............... Servidor Docker con Visualizador de datos en tiempo real Grafana

- ALIDRISI:.........ouvvvnnee. SADO de Respaldo, DataTurbine, GIS, WebGUMP-Il y Web de Eventos.

- LENGUADO2............ Servidor Virtualizado con OpenCPN integra fuentes: dgps, Gyro, Corredera, mru,
posmv, ek (apagado)

- LENGUADO1............ Servidor con OpenCPN integra fuentes de: dgps, Gyro, Corredera, ais, mru, posmv,
ek/ea

-DORADA.................... Sistema Virtualizado para la Intranet y el RTP.

- TRIPULACION.......... NAS con las carpetas compartidas: capitdn, cocina, Compartida, maquinas, marineria
Yy puente.

-UTM: NAS con Carpetas/ficheros la UTM.

-DATOS.........ceeeee. NAS con el histérico de Fotos del buque, y Datos de Campanfia en curso.

- BIGBROTHER............ Servidor de cdmaras.

-CAMARAS................... Acceso a Camaras y DataTurbine

-NTPO:......c.oeeeiieeeeee Servidor de tiempo 1.

-NTPL:....eee, Servidor de tiempo 2.

- ROUTERA4G............... Servidor de salida a internet via 4G.

Para acceder a Internet se dispone de 3 PCs de usuario en la Sala de Informatica. Se han conectado todos
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los portétiles a la red del barco usando el servicio DHCP que asigna direcciones a estos equipos de manera
automatica, salvo configuraciones manuales requeridas para el Jefe Cientifico.

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

e Color-Info.......... HP LaserJet Pro 400 Color MFP m475dw, en la Sala de Informatica.
e Plotter:............... HP Designlet 500 Plus, sito en la Sala de Informatica.

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

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

e Puente................ OKI Microline 280 Elite, en el puente.

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

e  Multifuncion:.... HP-Officelet J4680, en el camarote del Jefe Cientifico.

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

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

Los datos adquiridos por el Sistema de Adquisicién de Datos Oceanograficos (S.A.D.O.), se almacenan en:
\\sado

El espacio colaborativo comin para informes, papers, etc. de los cientificos, estd en:
\\datos\cientificos\iMirabilis_2\Leg 0

Los Datos adquiridos por los instrumentos y los Metadatos generados se almacenan en la siguiente ruta:
\\datos\instrumentos\ iMirabilis_2\Leg 0

Al final de la campafia, de todos estos datos se realizan 2 copias, una que se entrega al responsable
Cientifico (Pedro Madureira - EMEPC), y otra copia para la UTM que queda en custodia en el barco en un
disco duro etiquetado en los cajones de HHDD.

Posteriormente y antes de comenzar la siguiente campana, se borran TODOS los datos de esta campania
de: \\datos\instrumentos\\iMirabilis_2 \Leg 0 e igualmente se borran todos los ficheros de:
\\datos\cientificos\iMirabilis_2\Leg O

RESUMEN DE ACTIVIDADES

- Al inicio de campafa se mantiene una reunién con los cientificos indicando las normas de
funcionamiento de la red informatica a bordo. También se les explica la puesta en marcha de un sistema
de creaciéon de Metadatos que acompanardn al informe de campafia y a las actividades y equipos
desplegados en la misma y se les explica su funcionamiento, aleccionandoles para que ellos mismos se
encarguen de ir introduciendo los mismos.

- Se cuelga en el mamparo de la sala de informatica un dosier con los servicios que ofrece el Dpto.TIC en
castellano e Ingles, asi como la forma de actuar y marcacion a realizar con las llamadas de telefonia.

- Se ayuda en las instalaciones y configuraciones de algunos de los equipos que los cientificos traen a
bordo.

- Se ayuda con la conexién de los mdviles de algunos usuarios, con los AP del barco para su salida por
Whatsapp.

18


file://///datos/cientificos/iMirabilis_2/Leg
file://///datos/instrumentos/iMirabilis_2_/Leg_0
file://///datos/cientificos/iMirabilis_2/Leg%200

GOBIERNO  MINISTERIO Q’
DEESPANA  DE CIENCIA

E INNOVACION =
UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

- Se configura la red e impresoras a los portatiles de los cientificos que no lo pueden conseguir por sus
propios medios.

- Se vigila diariamente que la adquisicién e integracion de los datos del SADO se realiza correctamente.

- Preparacién de las carpetas compartidas de Datos de la nueva campafia y eliminacién de las anteriores.

- Se establecen copias programadas del SADO con el Software SyncBack para que estos datos estén al
alcance de los cientificos en las carpetas habituales indicadas en la reunién inicial de campanfa
mantenida con ellos.

- Durante el transcurso de la campafia se genera con el OpenCPN el fichero .gpx con la derrota, asi como
las marcas de las zonas de trabajo. De la misma forma se generan ficheros .kml y .kmz, que junto con la
extraccion de los datos se entrega como parte afiadida de los datos.

- Se realiza el cierre de los Metadatos de la campafia una vez atracado el barco en puerto quedando
integrados los datos del SADO asi como los introducidos por los cientificos.

- Una vez se van los cientificos y varios dias antes del comienzo de la siguiente campafia se procede al
borrado de todos los datos de esta campafia.

Otras

- Dadas las caracteristicas de esta campafia (ancho de banda ampliado, antena Ku v100 funcionando a la
perfeccidn, campafia especialmente divulgativa) se permite salida a internet a todos los equipos
conectados. Se establecen restricciones concretas para evitar consumo de datos desproporcionados
(actualizaciones de google, videos, etc.) Se establecen reglas especiales mas laxas para los equipos
desde los que se vaya a desarrollar la funcién divulgativa.

- Puesta en marcha de Alidrisi(Sado)

- Se apagan las maquinas virtuales llion y EarsClient de Homero para liberar memoria RAM (no estaban
operando)

- Puesta en marcha del Termosalinometro.

- Se da soporte habitual a los técnicos del ROV Luso

e |P’s con reglas especiales en el forti
e Redireccién de tramas a través del OpenCPN de Lenguadol a los equipos de su cabina.

- Pruebas de conexion satélite y telefonia.

- Se afiade un moxa a la red.
e Nombre: moxa_repartidor_senal_atlas
e [P:192.168.3.79
e Credenciales:

o User: admin

o Pas: moxa

INCIDENCIAS

- Al configurar los equipos del laboratorio de acustica notamos que los servidores NTP tienen una
diferencia de 2 segundos entre ellos.

- Al inicio de la campafa al tratar de arrancar el Termosalinometro vemos que no envia tramas
correctamente. La conexidn con la caja del termosal tenia los baudios desconfigurados. Habia que
establecerlos en 9600.

- Al ser una necesidad critica para ellos, los técnicos del ROV se dan cuenta de que la posicién que les
llegaba por 5612 (del PosMV) de vez en cuando deja de enviar tramas de posicidn, enviando solo HDT.
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Puede ser un problema de los moxa o de lenguado, dado que en ese mismo momento sabemos que el
PosMV estaba transmitiendo posicién. Pasamos a darles posicidn por el puerto 5011, que es por donde
el software EIVA reenvia las tramas del PosMV.

Antenas Ku v100 y v240

- Al principio de la campafia observamos que la antena dual no nos da salida a internet, a pesar de estar
enlazada a un satélite. Debido a esto decido utilizar principalmente la v100.

- Se realizan pruebas de conectividad con los satélites para determinar el ancho de banda real, que
resulta inferior al tedricamente contratado.

Sistema de Comunicaciones de Banda Ancha en el Sarmiento de Gamboa.

1- Acceso a Internet.

La conexién de banda ancha permite el acceso permanente desde el buque a redes que trabajen con
protocolos TCCP/IP. Por motivos de seguridad y eficiencia dicho acceso se ha limitado a ciertos equipos,
qgue disponen de un emplazamiento fijo, una configuracién controlada y una funcionalidad que precisa
dicha conexion.

El resto de ordenadores del buque solo accederdn a Internet cuando el buque esté en un puerto nacional
o de la UE a través de la conexidon de telefonia mévil 4G.

El uso y las limitaciones previstas para estos puestos con conexion IP es el siguiente:

e Conexidn a servidores de los centros de investigacion con el fin de recibir/enviar datos (protocolos scp,
sftp) y consultar bases de datos (bibliograficas, meteoroldgicas, oceanograficas, geofisicas, etc.)

o Navegacion por sitios Web. Se excluye la descarga/subida de contenidos multimedia (videos, musica,
presentaciones) de sitios no relacionados con la actividad cientifico/técnica que se desarrolle en el
buque. Expresamente se deshabilitan en el cortafuegos el acceso a sitios de intercambio de contenidos
tipo P2P y sitios chat.

2- Intranet del Bugue:

Se ofrecen diversos servicios a través de la Intranet del buque, como son:

Informacidén general del Buque.

Visualizacién de datos de Navegacidn, Estacién meteorolégica, Termosalindmetro.

Graficas de adquisicién en tiempo real (RDV).

- Herramienta de extraccién de datos y generacién de mapas de navegacién en PDF, KMZ, KML.

Unidad de Tecnologia Marina

sSDG DATOS TIEMPO REAL RDV MAXSEA DATOS METADATOS ARCHIVOS

. . . EL BUQUE
Bienvenid@s al B/O Sarmiento de Gamboa
[VITTP 0T (LYo Th I PN U ATV El Buque Oceanografico (8/0) Sarmiento de Gamboa es un buque de investigacion multidisciplinar de ambito global no Bienvenida

polar. La instrumentacion y los laboratorios con los que cuenta le permiten investigar los recursos y riesgos naturales,

Teléfonos Interiores (SDG)
el cambio global, los recursos marinos, la circulacidn ocednica global y la biodiversidad marina. La investigacién que en
€l se realiza esta fundamentalmente dirigida y financiada por el Plan Nacional de I+D+i. Ficha General del Buque
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B/O SARMIENTO DE GAMBOA ASISTENTE PARA LA EXTRACCION Y GRAFICADO DE DATOS

Je Adquisicion de Datos Oceanogrificos (UTM 2
PASO 1: Seleccién de los limites temporales de los datos a extraer

Fecha Inicial (00:00) Fecha Final (23:59)
1911272020 = 19/12/2020 &=

{ -
w g) ¢
O IR &
\ 8
-5 o PASO 2: Seleccién del tipo de grafico o documento
s e
. =
3 . -
35°42.45'N , 19°7.21' W e o GRAFICAS XY (fecha - valor) FICHERO DE EVENTOS & NAVEGACION
NAVIGATION METEOROLOGY SEA WATER
MAPAS DE NAVEGACION FICHERO DE TERMOSAL & NAVEGACION
19/12/2020 - 11:10:53 UTC 19/12/2020 - 11:10:53 UTC 19/12/2020 - 11:10:48 UTC
S 10.40 Knots ure 17.37 °C emper. 18.37 °C
227.50° 1032.03 hPa 36.29 psu FICHEROS DE NAVEGACION KMZ, BNA, ... FICHERO DE METEO & NAVEGACION
5485.50 m 68.79 % 47.80 mS/cm
35.70750 ° 374.62 wim?2 0.0195V
-19.12024 ° 5.76 mis oT 26.17 kg/m? REPORT DE CAMPANA FICHERO DE GRAVIMETRIA & NAVEGACIO

306.60 °

3- Puntos de Acceso Wi-Fi

Existen diversos puntos de acceso Wi-Fi a la red del Buque, dichos accesos sirven durante las campaiias
tanto parala conexién a la red interna del buque, como para el servicio de Whatsapp. En puertos nacionales
y de la UE a través de dichos puntos de acceso también es posible la conexién a Internet a través de la red
4G terrestre. Los SSID de los A.P. son: SARMIENTO vy las ubicaciones son las siguientes:

- Puente - electrdnica

- tripulacién-babor - laboratorio

- tripulacién-babor-bis (Camarote: 201) - comedor

- tripulacidn-estribor - SalaTV

- cientificos-babor - reuniones

- cientificos-estribor - ecosondas

- quimica - Control Maquinas

4- Acceso a la red de la UTM en el CMIMA

Otra de las caracteristicas de la conexién del buque es que permite enlazar la red de area local de abordo
con los recursos de red que la UTM tiene en su centro de Barcelona mediante una Red Privada Virtual (VPN)

Este enlace que se establece mediante protocolos de red seguros (IPSec) permite entre otras
caracteristicas, lo siguiente:

e Realizar copias de seguridad de datos en los servidores de la UTM.

e Envio en tiempo real de datos. Monitorizar desde la sede de Barcelona los parametros de propdsito
general de los sistemas de adquisicién del buque. Acceso desde cualquier punto de Internet a la
visualizacidn en tiempo real de un conjunto escogido de dichos pardmetros.

® Sincronizar las bases de datos de los sistemas de trabajo corporativo y difusidn publica de la UTM con
el segmento embarcado de dichos sistemas (pagina web, sistema de documentacidn, etc.)

® Acceso remoto a los sistemas informaticos del buque desde la sede de Barcelona. Lo que permite la
tele-asistencia en caso de averia, problema o configuracidon de la mayoria de equipos embarcados
criticos.
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5- Telefonia

El sistema habitual de telefonia del ‘Sarmiento de Gamboa’ consta de 4 lineas telefonicas. De los 4 nimeros
de teléfono con salida al exterior, 3 son de voz, y otro de VVoz/Fax con los siguientes nlimeros y ubicaciones:

Linea (Voz) 911 930 357:
Llamadas entrantes/salientes en el camarote del Capitan (ext. 213) y Jefe de Maquinas (ext. 211)
e Linea (Voz) 911 930 358:
Llamadas entrantes/salientes en la Sala de informatica/Procesado (ext. 128)
e Linea(Voz/Fax) 911930 359:
Llamadas entrantes/salientes en la Cabina del Puente (ext. 120) o Fax de la Oficina del Puente.
e Linea (Voz) 911 930 360:
Llamadas entrantes/salientes en el camarote del Jefe Técnico (ext. 210) y Jefe Cientifico (ext. 212)

Para llamar desde estos numeros marcar la siguiente codificacion:

0 + N2 de Teléfono Ej.: 0986211041 (Llamadas nacionales)
0 + 00 + Cod. Pais + N2 Teléfono Ej.: 000390189983665 (Llamadas Internacionales)

El nimero de teléfono oficial del buque sera el 911 930 358. Cuando se llame a este nimero sonara por
primera vez en el laboratorio pero si a los cuatro tonos no se ha descolgado el aparato, sonara a la vez en
las demas extensiones (puente, capitan, jefe técnico). El motivo de enlazar el numero principal con el
laboratorio es el de mantener libre lo maximo posible las extensiones del puente y la del capitan, pues se
usan como medio de comunicacidn entre el puente y maquinas o las demas partes estratégicas del buque.
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