N UTM [&= = :csic

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

INFORME TECNICO CAMPANA
GUANCHE

o3 /-
/706 .
7
ﬂéﬁ”&m R04 ASEOMARQS

Autor: Héctor Sanchez Martinez

Departamento: Acustica.

Fecha: 26/02/2024

Paginas: 68

Detalles de campaia: Equipos acusticos: Monohaz EA 600, Multihaz DS, TOPAS, POS
MV, EIVA, Perfilador XBT, Gravimetro, OBS’s



~ = = GORERNC  MINISTERIO
~ YT DEEFANA | DECENCA
9 Jig E INNCYACION

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

INDICE:
A.- EQUIPAMIENTO ACUSTICO Y DE POSICIONAMIENTO ....cocovviveriieieenes
1.- SONDA MULTIHAZ PROFUNDA. ATLAS HYDROSWEEP DS..........cccoevviiinnnnn.
I I 1T 13 o o OO OO USSR TR
1.2.- CaraCteriStiCaS tECIMICAS .. ..c. v rvevererteterirteie sttt ettt e bbbttt bbbt e b
13- IMBEOTOIOGIA. .ttt bbb bbbttt bttt
1.4.- CAIDIACION ...ttt b bbb bttt r e b eb e
15.- INCHUBINCIAS ...ttt b bbb bbbt btk nb et et e nb et et e nn et ebenreneas
2.3. SONDA PARAMETRICA TOPAS ...
2 T0 I B T ] oo o o OSSR
A TS oL Tot 1 o Uod o] TSR
PRI R |V 1= (oo (o] (oo £ S SRS
2.3.4.- INCHABNCIAS ...ttt ettt b b et b bbbtk sb et ebesr st et e nr e ebennenea 10
3.- APPLANIX POS MV Lottt ettt e e et s 10
3.1 DESCIIPCION. ...ttt b ek e etk b et b e sb et eb e bt b e nr et eb et ebenne e 10
3.2.- CaraCteriStICAS TECNICAS ... vivererereiirietee sttt ettt r b r et r e 11
TR T 11 (o116 < o T TSP TP PSP PE TS PRPPRPRRPN 12
4.- SONDA MONOHAZ EA BOO ....ccuuiiei e 13
O I 1ot 1o [od o o OSSPSR PR TROTPRTPO 13
4.2 INCIABNCIAS ...ttt b bbbt bt b bbbttt bttt 14
5.- SISTEMA DE NAVEGACION EIVA ......oooiiiieeeeeeeee e 14
5.0.- DESCIIPCION. ...ttt b bbb bt b e bbbt b e sb et b e st et eb e e e b e 14
5.2.- INCIABNCIAS ...ttt et b et r et r e nr et b e nr et r e nn e enenn e anenne e 16
6.- PERFILADOR BATITERMOGRAFICO XBT ...cuviiiieiieeeeieceeee e 17
TN T Yor 4o 1o1 o ) TSRS 17
B6.2.- CaraCteriStiCAS TECNICAS. .. ..iiveriite ettt sttt sttt b et nne e 18
R Y[ (oo (o] (o] 1 VOO TOP TP ORISR 18
B.4.- CAlIDIACION ..ottt ettt e re e 18
B.5.= INCIABNCIAS . ...ttt b ettt bbbt nb et eb e s b e st et e sb e s e ebeneeseebennenea 19
7.- GRAVIMETRO MARINO .....ooiiiiiiiieeeeeee ettt sae et aae e 19
S B 1T o o PSPPSR 19
7.2.- CaraCteriStiCas TECIMICAS ......uevervireuirirtererietee sttt ettt re bt sb bbb bttt et ne b b 20
7,307 INCIABNCIAS ...ttt b e bbbt b e nr e bt bt b e nn e eb e nn e anenne e 21
8.- GRAVIMETRO PORTATIL ..ottt sae e ane s 21
TR I 1Yo T o Tod T o S 21

ST |V 11 (oo (o] oo - VS 21

csIC



~ = = GORERNC  MINISTERIO
~ YT DEEFANA | DECENCA
9 Jig E INNCYACION

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

8.3.- Las caracteristicas técnicas del equipo Son 1as SIGQUIENTES ...........ccerurerirneirisene e 22

ST [ o To o LU 22

B.- OCEAN BOTTOM SEISMOMETERS (OBSS) ....ccoccoiiiiiieecieseee e 23
I =TS o T o Lod [0 o PP 23
I Yo o - OSSR 24

1.2.- Estructura de POTIELHENO .........coiiiiiiiie e 24

1.3.- Cilindro de adqUISICION...........c.eiiiiueiriiie ettt 25

1.4.- Cilindro de liIDeraCion ACUSLICA .........coveuererirueriririei sttt ettt 26

1.5.- Sistema de FIOtACION ....evivieiiiiiiite bbb bbb s 26

1.6.- SiStemas de 10CAIIZACION ........cviiiiiieiieee b 26

A V1= oo Fo] oo |- PP 27
I 1 Tod o [=T o T = PO PO TP PP PP TP PPPUPPPPRPPPPN 29
4.- DAtOS dE 10S OBS ... 31
C.- INFORME DEPARTAMENTO TIC....cciiiiiiiiie e 33
1.- INTRODUCCION ....ooviiiieecte ettt ettt eae e re e saeereareeneas 33
2.- ACTIVIDADES. . ..o oottt e et s e e e e e e e e e et s s e e e e e e e eeaeanes 38
Bi- INCIDENCIAS .. e ettt e e e e e e e et et e e 39
ANEXOS ..o nae e nrae e nes 42
1.- Tabla de perfiles de velocidad del SONIAO..........ccovvvviiiiiiiiiiiiiiiiiiie 42
Tabla XBT’s campaia GUANCRE .........ccuiiuiiiiiieiie it nnee 42
Gréficas de los perfiles de velocidad del SONIAO............cccveiiiiiicicie e 44

2.- Hojas de calibracion del gravimetro .....cccooooeeeiiieiiiciii e 53
Calibracion inicio de Campana €N VigO0 .......couiiriiiiiiii e 53
Calibracion final de Campafia en Las Palmas de Gran Canaria...........ccocververererenesesnsieeierenenee s 56
3TeSt de rOSEeta OBS ... 59
4.- Test acUStiCO (SENSE GroUNA).....cccuuiuiiiiii e 59
5.- Informacién de los OBS’s desplegados en la campafia..............coceevvvvnnnnnnnn. 60



 UTM i =

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

A.- EQUIPAMIENTO ACUSTICO Y DE
POSICIONAMIENTO

1.- SONDA MULTIHAZ PROFUNDA. ATLAS
HYDROSWEEP DS

1.1.- Descripcion

La sonda multihaz Hydrosweep DS es una sonda multihaz de Ultima generacion,
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
Third party software for

ATLAS HYDROMAP
Control software hydrographic data
Third party software for
data acquisition ATl\.:\? ?AR&?\I%}:& for
ATLAS PARASTORE for 4,—1*, [ ater co
water column acquisition
° l °

ATMSlEchosounder Network

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

)

Fig. Typical ATLAS HYDROSWEEP DS System Configuration

llustracion 1. Esquema del sistema Atlas DS

El equipo estd compuesto por los siguientes médulos:

e Transductores: Instalados en una barquilla situada a proa del buque, a 6 m. de
profundidad.
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Transceptores: Es la electrénica de adquisicién y tratamiento de los datos. Esta
formada por diferentes unidades.

AEU: Unidad de electrénica analdgica. Contiene la electrénica de potencia
(electronica de transmision y blogues de capacitadores) y recepcion
(preamplificadores, digitalizadores).

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

ICU: Unidad de interconexion.

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 informacion 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

Parastore y Atlas Hydromap Control), creando los ficheros (*.ASD). Se utiliza también

un software externo, en este caso PDS2000 de la casa Teledyne, creando ficheros

(*.S7K) y (*.PDS), dado que el paquete offline de EIVA no lee ninguno de estos archivos

es necesario grabar o bien ficheros (*.SBD) con el NAVISCAN o bien seleccionar

ficheros (*.FAU) o (*.GSF) en el PDS.
El procesado se realiza con el Software Caris v10.4 y EIVA Navimodel Producer.

1.2.- Caracteristicas técnicas
e Frecuencia de emision: 14.5 a 16 kHz.
¢ Rango de operacion: 10 a 11000 metros
e Max. Range Resolution: 6.1 cm
e Precision: 0.5 m, 0.2% de la profundidad (2 sigma)
e Longitud de pulso: 0.17 a 25 ms.
e Frecuencia de muestreo: <12.2 KHz.
e Max. tasa de emision: <10 Hz.
e Cobertura méxima: 6 veces la profundidad, 20 km méaximo. 2 swaths por ping
¢ N°de haces: 960 con High Order Beamforming por transmision.
e Apertura del haz: 1° x 1°.
o Espaciado de haces: Equi-angular, equidistante.
e Estabilizacion
» Telegramas de profundidad: Cabeceo, balanceo.

» Software NaviScan: Cabeceo, balanceo, guifiada, altura de ola.
e Interfaces:

» Sensor de actitud Applanix POS-MV.

» Softtware de adquisicion EIVA NaviScan.

csic
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» Sensor de velocidad del sonido superficial.
» Sistema de navegacion EIVA.

1.3.- Metodologia
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La sonda multihaz se ha utilizado para realizar levantamientos batimétricos en toda la
zona de trabajo.

Los datos de la campafia se han almacenado en formatos S7k y PDS. Las zonas de

trabajo en las que se ha trabajado han sido tanto la zona de Alboran UTM 30 y zona de
Canarias en UTM 28.

1.4.- Calibracion
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Para que los datos de batimetria nos den unos resultados correctos se debe calibrar
tanto la velocidad de desplazamiento del sonido en el agua como las variaciones en las
coordenadas xyz del transductor respecto a su posicion de equilibrio.

La calibracion de la velocidad del sonido se hace midiendo las caracteristicas de la
columna de agua en cuanto a temperatura y conductividad. La sonda no se calibro
durante la campania, los cientificos tomaron por valida la calibracion realizada en las

pruebas de mar de octubre del 23. Ver Anexo de calibracién de la sonda.

1.5.- Incidencias

El perfilador Topas, de nueva adquisicion, no ha podido ser incluido en la unidad de
sincronia del buque tras su instalacion. Hasta la fecha esto no habia sido problema pues
dicho equipo no metia ruido en el registro de la multihaz. En cambio, ahora con la Topas,
hemos visto que si mete mucho ruido. Esto ha hecho que el registro en aguas someras
haya tenido este tipo de problemas. Durante la adquisicién, ni yo ni los cientificos al
cargo de la adquisicion fuimos conscientes del problema, sobre todo en la zona de

Alborén, pues este problema fue mas evidente en zonas someras.

Durante la campafia ha sido necesario reiniciar el sistema completamente en un par de
ocasiones, ambas por errores en los operarios del equipo al dejarlo funcionando con

una ventana de deteccion fuera de la situacion real del fondo.

Por todo lo demas la sonda estuvo adquiriendo sin problemas.

2.3. SONDA PARAMETRICA TOPAS

2.3.1.-Descripcion

TOPAS PS18 es un perfilador sismico de alta resolucion y haz estrecho con
capacidad para trabajar en cualquier océano. Utiliza un Unico transductor de pequefio

tamafio para emision y recepcion.

La aplicacién principal de este perfilador es la realizacion de perfiles sismicos de alta
resolucion de las capas sedimentarias superficiales, asi como la deteccién de elementos

enterrados en el fondo marino.

csIC
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La resolucién espacial del sistema es su habilidad para distinguir objetos préximos entre

si, en angulo y/o espacio. La resolucion espacial viene dada por dos parametros:

1) La resolucién angular viene dada por la geometria del array de transductores.
2) La resolucion de alcance viene dada por el ancho de banda de la sefial.

La tasa de emision esté relacionada con la velocidad del buque, cuanto mayor sea la
tasa (o menor la velocidad del bugue) mayor sera la definicion horizontal del perfil.

BE(

Serial interface:
e - Navigation

- Depth

- Auxiliary

Ethemnet

:Not included in standard |

Special interfaces: :
- Trigger inputioutput (TTL) TOPAS delivery ..., :

- Synchronization (TTL)
- Roll, pitch, heave {rs232)

Transducer array

2.3.2.- Especificaciones

¢ Modos de emision: Ricker, CW, Chirp, o Burst.
e Frecuencia primaria: 18 kHz.

e Frecuencia secundaria: 1 a 6 kHz.

e Resolucion vertical méxima: 0.2 ms.

e Ancho de banda: 4° - 6°
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¢ Nivel de fuente: 210 dB re 1uPa @ 1 meter at 5 kHz.
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e Consumo eléctrico < 3 kW.
e Estabilizacion electronica: cabeceo y balanceo.
¢ Compensacion automética de pendiente.

e Tasa maxima de emisién 5 Hz.
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9On Help

Configuration Acquisiton Processing Display | Print
Display mages 1
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® PO trace

D ow[u]e
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| =P | NI
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Crop Colors O

18/01/2024| | | Latitude 3618.80133N | | Ping nterval [ms]: 600.0 | | Sample freq [iz]:
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44907| | Speed [m/s]: 242 | sec. freq. [tz): 4.5 | | Level [dB]:
Guanche-Aboran | | | Heading [deg]: 258.8 | | Beamrol dr [deg]: 0.00/ | | Gan [d8]:
Line NN Depth [m]: 298.1 Beam pitch dir [deg]: 0.00 Delay [ms]:
| S Parth fmels 462 G Amelih las 34756 1

Imagen del registro de la Topas durante la campafia. Imagen del registro de la Topas durante la campafia.

2.3.3.- Metodologia

Durante la presente campafa se han utilizado la siguiente configuracion, aunque se

ha ido variando segun la zona:

e Forma de pulso: Chirp.
e Frecuencias: 1.5 -5 kHz
e Duracion del pulso: 15 ms.

e Potencia: 0 dB. La potencia se ha adecuado segun la profundidad de la zona de
trabajo

e Cadencia de disparo: Manual cada aproximadamente 2.5 seg, 0 5 seg
¢ Filtro paso alto: 2 KHz
e Longitud de la traza: 200 ms.

e Frecuencia de muestreo: 16000 kHz.

Los datos se han grabado en dos formatos, por una parte, los datos brutos se
han grabado en formato RAW propio de Topas, mientras que la sefial procesada se ha
grabado en formato SEGY.



~ = = GORERNC  MINISTERIO
~ YT DEEFANA | DECENCA
9 Jig E INNCYACION

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

2.3.4.- Incidencias

Trabajamos siempre en coordenadas UTM a peticion de los cientificos.

La sonda parece que penetra menos de lo deseable, haremos pruebas en el futuro para
ver si en un problema de operador o del propio equipo.

3.- APPLANIX POS MV

3.1.- 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 informacion de los GPS y la MRU para determinar la actitud relativa
del bugue 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 posicién proporcionada por el sistema corresponde a la de la MRU. Las antenas
GPS proporcionan informacion de la orientaciéon (heading) de la proa del buque,
velocidad, posicion y tiempo, mientras que la MRU proporciona informacién de actitud...
Toda esta informacidn es procesada e integrada y se generan los correspondientes
telegramas de datos, asi como telegramas de tiempo (NMEA ZDA) y sefiales de

sincronizacién (PPS) para el tiempo.

10
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Mounting brocket, MRU-M-WB3

[ MRL-5 Pawer supply

MRU-E-CE1 cakle

Junction box, MEU-E-JB1 : I_
. -— DGEP3 correctlon Irput
@ L Gyro composs Input

Processing Unit +o MRU coble

Fig. 1. Applanix POS-MV system configuration.

3.2.- Caracteristicas técnicas

e Precision (Roll / Pitch): 0.02° RMS (1 sigma).

e 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.

11
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llustracién 2. Software de control. POS/MV

3.3.-Incidencias

Ninguna resefiable.

12
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4.- SONDA MONOHAZ EA 600

4.1.- Descripcion

Ecosonda Monohaz de doble frecuencia (12 y 200 KHz.).

La sonda dispone de interfaces serie y ethernet para la entrada y salida de datos.

Navegacion y sincronizacién de tiempo proviene del sensor de movimiento Applanix

POS-MV.
Telegram Port Bauds Data Bits Bit Stop Parity
Navigation coOM3 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.

5 EA600 EEX

Fie View Options Interfoces Instal Stepl Help Shortats

12 kHz

1759.51 m

T TTITTTRET LT
¥ g ‘|."

Tl Bl e
TLTEPE EE T T T e

28305 W [17:49:25

llustracion 3. Sonda hidrografica EA600
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4.2.- Incidencias

Sin incidencias

5.- SISTEMA DE NAVEGACION EIVA
5.1.- Descripcion

El sistema de navegacién 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 georreferenciada 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:

Select instrument by port

‘ Instrument Name Vehicle

COM1 Ashtech GPS1 Sarmiento de Gamboa
| COM2 NMEA2 Gyro Sarmiento de Gamboa
COM3 SeaSpy Sarmiento de Gamboa
COM4 POS MV Sarmiento de Gamboa
COoM8 POS-FS20-Fauces Sarmiento de Gamboa
COM9 SVS_Quilla Sarmiento de Gamboa
tcp://192.168.3.152:4003/  Remote dynamic objects 1 Sarmiento de Gamboa
udp://0.0.0.0:3008/ grav Sarmiento de Gamboa
udp://10.197.124.140:17000/ Position (Exp.) to NaviScan DS Sarmiento de Gamboa
udp://10.197.124.140:17300/ EIVA runline control DS Sarmiento de Gamboa
udp://10.197.124.141:17001/ Position (Exp.) to NaviScan WC Sarmiento de Gamboa
udp://10.197.124.141:4000/ Position to NaviScan mcpclmd3 Sarmiento de Gamboa
udp://10.197.124.150:17002/ Position to NaviScan mcpclps3 Sarmiento de Gamboa
udp://127.0.0.1:21001/ Kongsberg HiPAP/APOS Sarmiento de Gamboa
udp://127.0.0.1:5607/ Corredera Sarmiento de Gamboa
udp://192.168.3.255:15200/ HDT SIS Sarmiento de Gamboa
udp://192.168.3.255:15201/ GGA SIS Sarmiento de Gamboa
udp://192.168.3.255:5001/ GPS UDP Sarmiento de Gamboa
udp://192.168.3.59:2020/ Simrad EA600 Sarmiento de Gamboa

Items: 19 /19 Cancel

14
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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
(UTM 30N y 28N).
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Para facilitar la navegacion, en el puente hay un monitor repetidor del navegador,

durante la campaia se ha enviado esta pantalla.
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Los datos se pueden representar en distintos formatos (texto o graficos) sobre ventanas
diferentes. La mas comun es la representacion del Helsmann con los datos bésicos de

navegacion y seguimiento de lineas.

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.

5.2.-Incidencias

Ninguna resefiable.

16



N UTM 8= «csic

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

6.- PERFILADOR BATITERMOGRAFICO XBT
6.1.- Descripcién

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-
guimicos del océano, tales como temperatura (sondas XBT), velocidad del sonido
(sondas XSV), conductividad y salinidad (XCTD). El sistema realiza la adquisicion,
presentacion y almacenamiento de los datos en tiempo quasi-real, permitiendo una

presentacion posterior de los datos para su analisis.

Imagen de la pistola de lanzamiento de las sondas batitermogrdficas.
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EXPENDAELE BATHYTHERMOGRAPH (XBT)

APPLICATIOMS MAXIHUM RATED SHIP VERTICAL
DEFTH SPEED* RESOLUTION

= Standard probe used by the 450 m 30 knots 65 om
L5 Mavy for ASW operations 1500 ft

T5 Deep ocean scientific 1830 m 6 knots 65 cm
and milizary applications 6000 fr

Fast Deep™ Provides maximum depth capabilities at 1000 m 20 knots 45 am
the highest possible ship speed of any XBT 3180 fe

& Crceanographic 460 m 15 knots 65 cm
applications 1500 fe

7 Increased depth for improved sonar pradiction T60 m 15 knots 45 om
in ASWW and other military applications 2500 ft

Deep Blue Increased launch speed for F60 m 20 knots 65 cm
aoceanographic and naval applications 2500 ft

T Commercial fisheries 200 m 10 knots 65 om
applications 64l ft

T High resolution for US Mavy 460 m & kmots 18 cm
(Fine Structure) mine countermeasures and 1500 fc

physical oceanographic applications

EXPENDABLE S0UND VELOCIMETER (X5V)

APPLICATIOMS MAXIMUM RATED SHIP VERTICAL
DEFTH SPEED* RESOLUTION
XENDI ASW application where salinity varies; Naval and 850 m 15 knots 32 cm
civilian oceancgraphic and acoustic applications 790 ft
x50 Increased depth for improved ASW operation 2000 m B knots 32 om
where nﬂniq varies; Maval and civilian 6360 fr
oceanographic and acoustic applications
YSv03 High resolution data for improved mine B50 m 5 knots 10 em
counter-measures and ASVY operations In 2790 fe

shallow water; geophysical survey work:
commercial oll Industry support

Syswem depth accuracy: 4.6 maters or % of dapch; whichewar is larger {for X5%)

*All probes may ba used at speeds above mted masdmum, however there will be a proportonal reduction In depth capabilicy.

All probes are shipped 17 to 2 cise which i constructad of woathar-restsant biadegradablo materal. Shipping weight varies from 25 lke o
43 lbs. depanding on probe type. Dimersions of the @ss vary from 177 X 147 X 187 (13 cu fe) to 177X 147 X 197 (18 cu f).

6.2.- Caracteristicas técnicas

6.3.- Metodologia

Los lanzamientos realizados han sido de sondas XBT del modelo T5 (un total de 5). Se
ha lanzado 1 por zona, es decir 4, el primero hubo que repetirlo ya que no cogid bien el
fondo, mediante el programa SoundSpeed Manager. En la imagen solo se muestran los

perfiles en tiempo de adquisicion.

6.4.- Calibracion

Las sondas vienen ya calibradas de fabrica.

18
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6.5.- Incidencias

Hubo un par de lanzamientos del XBT que fallé tan solo lanzarlo y se tuvo que repetir.
Otro problema que hubo es que las coordenadas de los XBT's las apuntamos en grados
decimales, con 2 decimales sélo lo que hizo que la posicién en alguna ocasion estuviera
algo alejada del punto real de lanzamiento. Se dijo a los cientificos que lo corrigieran

con las posiciones del logsheet.

Ir al anexo para encontrar las graficas de todos los XBT, tanto los de la zona de Alboran
como los de Canarias.

7.- GRAVIMETRO MARINO

7.1.- Descripcion

Imagen del gravimetro, localizado en el local de gravimetria.

El gravimetro marino Lacoste&Romberg consiste en un sensor de tipo muelle altamente
amortiguado y montado en una plataforma giroestabilizada, con toda la electronica

asociada para la estabilizacion y adquisicién de lecturas de gravimetria.
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El sensor tiene un rango de operacién de 12000 mGal, lo que permite su utilizacion en

todo el globo sin necesidad de recalibracion del rango.

El sensor est4 aislado de los movimientos del buque por diferentes métodos:

Amortiguadores neumaticos de gran capacidad de absorcidn para las aceleraciones

verticales.

Plataforma giro estabilizada, para mantener la nivelacion horizontal del sensor.

Montando el sensor en una plataforma giro estabilizada se elimina la influencia del

cabeceo y balanceo del bugue sobre el dato de gravedad adquirida, consiguiéndose

precisiones mejores de 1 mGal con aceleraciones de 0.1 g.

7.2.- Caracteristicas Técnicas

(estatica.)

Sensor
Rango 12000 mGal Deriva <3 mGal/ mes
Temperature set
46 -532C
point
Plataforma
Pitch 22°¢ Roll 25¢
Periodo 4 —4-5 min. Damping 0.707
Sistema de control
Frecuencia de
1Hz Salida datos RS232
adquisicion
Temperatura,
I/O adicionales
presion
Performance
Repetitibilidad
Resolucidn 0.01 mGal 0.05 mGal

20

csic



N UTM

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

= ¥ GOBERNO
E %’Q DE ESPARIA|
a &

Precision Precisién
<1 mGal. 0.25 a 0.5 mGal
(embarcado) (laboratorio)
Otros T. Almacenamiento
Temp. de
0-40¢°C -302Ca50¢eC
funcionamiento

7.3.- Incidencias

Ninguna incidencia resefiable.

8.- GRAVIMETRO PORTATIL

8.1.- Descripcion

MINISTERIO

DE CIENCIA
EINNOVACION

El Modelo que actualmente tenemos en el Sarmiento de Gamboa para la calibracién de

la gravimetria es el Scintrex CG-5 Autograv.

Este modelo se debe enchufar a la corriente eléctrica unas 24 horas antes para que el

sensor sea estable.

Consta de un tripode para nivelarlo y el gravimetro.

8.2.- Metodologia

El equipo fue empleado para calibrar las medidas tomadas por el gravimetro marino

Lacoste&Romberg. Para ello medimos la gravedad alternativamente en un punto

gravimétrico cercano al buque y en el propio buque. En este caso se midio en la base

gravimétrica de Vigo, localizada en la Concatedral, al inicio de la campafia y el final en

el punto gravimétrico del Campus de la Universidad de Las Palmas de Gran Canaria.

Se mide 3 veces en el buque y 2 en el punto gravimétrico. En las medidas del buque se

ha medir la altura desde el nivel del agua hasta el muelle. Ver Anexo I.

Una vez hechas estas medidas se cubre la hoja de calibracién, para la cual se han de

tomar la media de los datos del gravimetro durante el periodo de dicha calibracién en

tierra. Estos datos se cogen del Sado
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8.3.

Imagenes del CG5 Autograv.

Las caracteristicas técnicas del equipo son las siguientes

CG-5 SPECIFICATIONS

Sensor Type:

Reading R esolution:
Standard Field R epeatahbility:
Operating Range:

Reszidual Long-Term Drift:
Autom atic Tilt Compensation:
Tares:

Autom ated Carrections:

Operating Tem perature:

Ambient Tem perature Coefficient:
Pressure Coefficient:

Magnetic Field Coefficient:
Memary:

Dimensions

Wizight (including batteries)
Battery Capacity:

Power Conzum ption:
Standard System:

GPS

Fuzed Quatzusing electrostatic nulling

1 mictoGal

=5 micraGal

5,000 mGal without resetting

Leszthan 0.02 mGaliday (static)

200 arc s2c

Typically les=s than S microGals for shocks upto 20 G

Tide, Instrument Tilt, Temperature, Drit, Mear Terrain, Moizy Sample, Seismic
Maoize Filter

-40%C to +45°C [(40°F to 113°F)

0.2 micraGalrmC (typical)

015 microGalkP a tyvpical)

1 microZGalizauss typical)

Flazh Technology (data security)

Foem (Hi=22cm x21cm (12" H)I=x 85" %8

Gka (175 [bs)

2x 6.6 &K (114 V) rechargeable Lithivum don Smart Batteries. Full day
operation in normal survey conditions with two fully charged batteries
4.5W at +25°C (TY°F)

Cz-5 Conzole, Tripod baze, 2 rechargeahble batterie s, Battery Charger
1107240 %, External Power Supply 1100240 %, RS-232 and USB Cables,
Carrying Bag, Data dump and uilities software, Operating Manual (CD],
Transit Casze

Enables GP S gation referencing from an extemal 12 channel smart GP S antenna being connected viathe
RS-232 port. Standard GPS accuracy: =15 m DGPS WALS) =3 m. Client has the option to use other higher
acouracy GPS receivers outputting M ME & data string through serial port.

RF Transmitter

The CG-5 Autogray grasity meter iz equipped with a radio frequency remote stad tranamitter to allow
measurem ents to be taken without disturbing the meter by touch.

8.4.- Incidencias

Ninguna incidencia.
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B.- OCEAN BOTTOM SEISMOMETERS (OBSS)

1.- DESCRIPCION

Los OBS LCHEAPO 2000 de los que actualmente la UTM dispone de 12 equipos
operativos que fueron adquiridos al Institute of Geophysics and Planetary Physics
Institution (IGPP) en el afio 2008 dentro del marco de adquisicion de equipamiento

oceanografico del B/O Sarmiento de Gamboa.

Con este equipo el laboratorio MUNK buscaba tener un OBS polivalente que pudiese
abarcar el maximo numero de escenarios posibles. Para conseguir esto se doté al
equipo de dos configuraciones, una con sensores de banda estrecha mas enfocada a
experimentos de sismica activa o deteccidén de seismos locales y otra con sensores de
banda ancha para teledeteccién de sismos. Los equipos que adquirié la UTM son del
primer tipo dado que son mas adecuados a las necesidades de la comunidad cientifica

espafola y también permiten abarcan un mayor nimero de escenarios.

Otro de los factores sobre los que se incidioé durante el disefio de este equipo fue que

0P oF pudiesen ser desplegados desde cualquier

UFTING RING

barco sin necesidad de que este tuviese

ningun requerimiento especial, excepto una

g"f‘w grda para realizar el despliegue, un chigre
glass balls) . o .
gue es imprescindible para realizar un test

3511116 - Acoustic
" Release , . . .,
acustico de los liberadores y un goniometro
_—~Dat . .z .
o para la localizacion de los equipos en
superficie. Con esto se queria tener unos
_-BarGrate

4% equipos lo mas flexibles posible, tanto desde

el punto de vista del tipo de experimento que
se puede realizar con ellos, como desde el punto de vista de la logistica del experimento.
Para conseguir este objetivo era imprescindible que los equipos fueran lo
suficientemente ligeros como para poder ser movidos hasta el lugar donde la gria tenia
gue izarlos para su despliegue. Debido al tipo de disefio de equipo por el que se opto,
fue imposible cumplir este requisito. Para solucionar esta dificultad, pero, se decidié

dividir el equipo en varios bloques que si cumplian el requisito de poder ser movidos
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hasta la zona de lanzamiento y que pudiesen ser montados de una forma facil y rapida

en el momento del despliegue. Los diferentes bloques en que se divide el OBS son:

e Un ancla para que el OBS baje hasta el fondo del océano.

e Una estructura de polietileno donde se hallan fijados los sensores y el sistema
de liberacion electrolitico, y con dos tubos de PVC para colocar los cilindros de
adquisicion de datos y

e Liberacion acustica respectivamente.

e Cilindro de adquisicion de datos que es donde se encuentra toda le electronica
responsable de registrar los datos.

e Cilindro de liberacién acustica que se encarga de liberar el equipo en el momento
gue recibe el codigo acustico correcto.

e Sistema de flotacion que permite que el equipo suba a la superficie una vez
liberada el ancla.

e Sistemas de relocalizacion para localizar a los equipos una vez han llegado a la
superficie

1.1.- Ancla

El ancla es una estructura de trama de 90x90 centimetros y un peso aproximado de 50
Kg. con una plancha de metal de unos 40x20 centimetros soldada en la parte central
gue sirve para evitar que el liberador electrolitico quede enterrado en el sedimento y
evitar asi problemas en la liberacién. Para que el proceso electrolitico de liberacién se
realice correctamente es necesario que el cable por el que pasa la corriente este en

contacto con el agua marina.

1.2.- Estructura de polietileno

Esta estructura cubica hecha con cuatro planchas de polietileno que forman sus cuatro
caras verticales dejando las caras horizontales abiertas. Es una estructura de soporte
en la que estan fijados el hidréfono Hightech HTI-90, el geéfono formado por tres
sensores L-28 de Perchel montados ortogonalmente. El liberador electrolitico, hecho en
colaboracion con la empresa Edgetech va fijado al centro de la estructura mediante un

soporte que se regula mediante un tornillo pasante y que queda fijado con un pasador
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de bola. En esta estructura también encontramos los dos tubos de PVC que es el lugar

en los que se insieren los cilindros de adquisicion de datos y de liberacidn acustica.

1.3.- Cilindro de adquisicién

Este cilindro hecho con aluminio y recubierto con una capa protectora para evitar la
corrosion es el lugar donde se emplaza toda la electrénica necesaria para la adquisicion
de los datos sismicos. Aproximadamente una quinta parte del cilindro est4 ocupada por
esta electronicay el resto del espacio esta destinado a las baterias de litio que alimentan
el sistema de adquisicion. En un anico cilindro pueden llegar a haber 5 packs de 12
baterias BCX85DD de Electrochem que pueden dotar al equipo con una autonomia de
aproximadamente un afio. Es sistema de adquisicion esta formado por las siguientes

tarjetas disefadas por los integrantes del laboratorio MUNK:

Placa base: es la placa que sirve para llevar cualquier sefial de una placa a otra placa del

sistema.

Placa de alimentacién. Es la placa encargada de alimentar al resto de las placas de
electrénica con el voltaje requerido. El sistema de alimentacién del sistema de
adquisicion solo da un voltaje de 7.2V y para alimentar al resto del sistema es necesario
convertir este voltaje en los diferentes voltajes requeridos por cada placa. Otra de las
funciones que esta placa realiza es filtrar las sefales de alimentacién para que tengan

el menor ruido posible y asi tener unos datos de mejor calidad.

Placa A/D es la placa donde se reciben las sefales sismicas provenientes de los
sensores y se convierten a formato digital para poder ser almacenadas: Las sefiales
sismicas provenientes de los sensores (hidréfono y geo6fono) se envian a los
convertidores A/D delta sigma CS 5321 de la casa Cristal que transforman la sefial

analogica a digital.

Placa CPU placa en la que se encuentra el microprocesador encargado de realizar la
sincronizacion del equipo y de controlar todo el sistema de adquisicion. Para controlar
el tiempo del sistema mientras el equipo esta debajo del agua, la placa CPU esta dotada

de un reloj Seascan de una precisién de 10-8 PPM.
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Placa memorias Flash, placa en la que se insertan las tarjetas Flash donde se almacenan

los datos.

1.4.- Cilindro de liberacién acustica

Este cilindro también de aluminio y con la misma capa de proteccién a la corrosion que
el cilindro de adquisicion es el que contiene el sistema encargado de liberar al equipo
en recibir un cédigo acustico enviado desde el barco.

Dentro del cilindro encontramos una placa electronica BART de Edgetech que es la
placa capaz de reconocer el codigo enviado y decidir qué accién se tiene que llevar a
cabo. Si el cbédigo enviado es el correcto, entonces envia una sefial al liberador
electrolitico que desencadena el proceso electrolitico que liberara el equipo del fondo
del mar. Para recibir los cédigos acusticos, en un extremo del cilindro hay un transductor

de ITC conectado a la electronica BART.

1.5.- Sistema de flotacién

Como ya hemos comentado anteriormente el equipo es bastante pesado, por esta razon
es necesario afadir algin elemento al instrumento que permita al mismo subir a la
superficie una vez se ha liberado el ancla. Para este instrumento el sistema de flotacion
por el que se ha optado es el formado por cuatro esferas Mclane de 12“de diametro
protegidas por una carcasa de plastico amarillo. A esta carcasa de proteccién también
se le ha afiadido una estructura de titanio que sirve como base de sujecién de los

sistemas de relocalizacion y para facilitar la maniobra de recuperacion.

A parte de este sistema principal de flotacién, segun el peso de las baterias que lleve el
equipo es necesario afiadir un sistema secundario formado por dos bloques de espuma
sintética de la casa Flotation Technologies que se montan a los lados de la estructura

de polietileno.

1.6.- Sistemas de localizacion

Este OBS cuenta con tres sistemas de relocalizacion que permiten tanto una

recuperacion diurna como nocturna. El sistema principal de relocalizacion del equipo es
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la radiobaliza que emite una sefial de radio a una frecuencia conocida, disponemos de
cuatro frecuencias diferentes. Esta sefial es detectada por el barco mediante un
radiogoniémetro y que permite localizar el equipo a distancias de aproximadamente 8

millas nauticas.

Para facilitar la recuperacion nocturna también se cuenta con una luz de Xenén que
emite pulsos de luz de alta intensidad. Tanto las radiobalizas como las luces de Xenon
van alimentadas por medio de cuatro pilas alcalinas tipo C. Por dltimo, también se

cuenta con una bandera de color naranja para

Facilitar la visualizacion del equipo en superficie, en las recuperaciones diurnas.

La Unidad de cubierta 8011M es la encargada de enviar las diferentes sefiales al
liberador acustico y obtener la respuesta de este, mediante el transductor. Este equipo
también nos permite hacer un seguimiento de los OBSs en las operaciones de

lanzamiento y recuperacion.

2.- METODOLOGIA

Durante la campafia Guanche se despliega una red de 17 sismémetros marinos (OBSSs),

11 pertenecientes ala UTM y 6 a Geomar.

De los 11 OBSs pertenecientes a la UTM, 3 equipos son recuperados al inicio de la
campafa Guanche, ya que fueron desplegados en el mar de Alboran durante la
campafa SAFE.

Una de las operaciones previas que se deben realizar antes del despliegue es realizar
un test acustico de los liberadores a la profundidad de trabajo de todos los equipos que
se usaran durante esta campafia. Para ello, se despliega por el portico de popa una
estructura donde se ubican todos los cilindros de liberacion hasta una profundidad de
3200 metros, posteriormente se verifica que la comunicacion acustica es correcta. Los

resultados de estas comprobaciones se encuentran en el Anexo I.

Una vez los liberadores han sido testeados, se montan a la estructura del OBS y se
comprueba el circuito de liberacién electrolitico que permiten actuar sobre el liberador
mecanico, los resultados de estas pruebas se encuentran detalladas en el Anexo II.
Posteriormente, se fijan los bloques de espuma sintética (flotacion adicional usada en

experimentos de larga duracion), el sistema de flotacion y los sistemas de localizacion.
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Por ultimo, se sincroniza el reloj interno que contiene el datalogger con el receptor GPS

de base de tiempo y se programa el sistema de adquisicion.

Debido a la duracién del experimento en curso y a las distintas configuraciones
electronicas de los LCheapo4x4, los sites UTM01, UTM04, UTMO07 y UTMO8 se han

programado con la siguiente configuracion:

N° Canales 4
Sampling Rate: 100 SPS
L28(X) Gain: 64
L28(Y) Gain: 64
L28(Z) Gain: 64

HYD Gain: 16

El resto de instrumentos desplegados por la UTM y con la electrénica Abalones, han

sido programados con la siguiente configuracion:

N° Canales 4
Sampling Rate: 200 SPS
L28(X) Gain: 64
L28(Y) Gain: 64
L28(Z) Gain: 64

HYD Gain: 16

Una vez finalizadas las operaciones de despliegue de los equipos, se realiza un
seguimiento acustico para verificar que la velocidad de descenso de los equipos se
adecla a las especificaciones del instrumento. Los equipos han descendido a una
velocidad de entre 50 y 54 m/min en todos los casos, realizando seguimientos iniciales
cada minuto y posteriormente cada 10 minutos hasta que alcanza el fondo marino. En
este momento, si las condiciones de comunicacion acustica lo permiten, se realiza un
proceso de triangulacion el equipo mediante el envio de comandos acusticos desde
distintos puntos a un radio de 400 metros desde el punto de despliegue. Este proceso

tiene objetivo mejorar la localizaciéon del equipo fondeado, mediante los scripts

gpsRanging.py y location.py.
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Finalizado este proceso, se desactivan los liberadores acusticos y se procede con las

siguientes operaciones de campafia.

En el Anexo Il se detallan las configuraciones de los equipos desplegados y la
informacion relativa a la posicion del despliegue y los archivos de localizacion.

3.- INCIDENCIAS.

Durante las tareas de recuperacion de los 3 equipos de la UTM desplegados en la
campana SAFE, falla uno de los GPSs de base de tiempo. Pese a recibir una correcta
constelacion satelital, el equipo es incapaz de mantener la condicion de TFOM4 y

presenta problemas para estabilizar la sefial de tiempo.

Una vez recuperado el OBS02, se procede a descargar los datos y montar el fichero
MSeed. Los datos obtenidos presentan errores de tiempo en gran parte de los registros
de su base de datos. En la figura de la Tabla 1, se pueda apreciar la inconsistencia del
tiempo entre las columnas uncorrected time y corrected time de la tabla de timebreaks
de la base de datos generada en este despliegue. Estos datos deberan ser
reprocesados para intentar solucionar el problema en el calculo del drift time del reloj

interno del sistema de adquisicion.
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id channel

blockStamp samplePosition

uncorrectedTime correctedTime

linearCorrection offsetCorrection

[Filter [Filter

[Filter

Filter

[Filter [Filter

[Fiter

[Fitter

/0/3 /0/3 U Z22U948U/U474... 1348403/18 2ZUZ4:U1Y111:U1UU.UUUVUU ZUZ4IUDB:11:21:3U./81/12 4234530.90450Y
7674 7674 1 220948070472... 1348463592 2024:019:11:01:00.000000 2024:068:11:21:30.781712  4234830.954309
7675 7675 2 220948070472... 1348463592 2024:019:11:01:00.000000 2024:068:11:21:30.781712  4234830.954309
7676 7676 3 220948070472... 1348463592 2024:019:11:01:00.000000 2024:068:11:21:30.781712  4234830.954309
7677 7677 0 221066052967... 1349183718 2024:019:12:01:00.000000 2024:068:12:58:17.572204  4237037.744801
7678 7678 1 221066052967... 1349183592 2024:019:12:01:00.000000 2024:068:12:58:17.572204  4237037.744801
7679 7679 2 221066052967... 1349183592 2024:019:12:01:00.000000 2024:068:12:58:17.572204  4237037.744801
7680 7680 3 221066052967... 1349183592 2024:019:12:01:00.000000 2024:068:12:58:17.572204  4237037.744801
7681 7681 0 221184035462... 1349903718 2024:019:13:01:00.000000 2024:068:14:35:04.362696  4239244.535293
7682 7682 1 221184035462... 1349903592 2024:019:13:01:00.000000 2024:068:14:35:04.362696  4239244.535293
7683 7683 2 221184035462... 1349903592 2024:019:13:01:00.000000 2024:068:14:35:04.362696  4239244.535293
7684 7684 3 221184035462... 1349903592 2024:019:13:01:00.000000 2024:068:14:35:04.362696  4239244.535293
7685 7685 0 221302017957... 1350623718 2024:019:14:01:00.000000 2024:068:16:11:51.153188  4241451.325785
7686 7686 1 221302017957... 1350623592 2024:019:14:01:00.000000 2024:068:16:11:51.153188  4241451.325785
7687 7687 2 221302017957... 1350623592 2024:019:14:01:00.000000 2024:068:16:11:51.153188  4241451.325785
7688 7688 3 221302017957... 1350623592 2024:019:14:01:00.000000 2024:068:16:11:51.153188  4241451.325785
7689 7689 0 221419938520... 1351343718 2024:019:15:01:00.000000 2024:068:17:48:37.943681  4243658.116278
7690 7690 1 221419938520... 1351343592 2024:019:15:01:00.000000 2024:068:17:48:37.943681  4243658.116278
7691 7691 2 221419938520... 1351343592 2024:019:15:01:00.000000 2024:068:17:48:37.943681  4243658.116278
7692 7692 3 221419938520... 1351343592 2024:019:15:01:00.000000 2024:068:17:48:37.943681  4243658.116278
7693 7693 0 221537921015... 1352063718 2024:019:16:01:00.000000 2024:068:19:25:24.734173 4245864.90677
7694 7694 1 221537921015... 1352063592 2024:019:16:01:00.000000 2024:068:19:25:24.734173 4245864.90677
7695 7695 2 221537921015... 1352063592 2024:019:16:01:00.000000 2024:068:19:25:24.734173 4245864.90677
7696 7696 3 221537921015... 1352063592 2024:019:16:01:00.000000 2024:068:19:25:24.734173 4245864.90677

-U.1725900
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965
-0.1725965

Tabla 1.Tabla Timebreaks con los campos que presentan inconsistencias en los datos

En la recuperacién del site OBS04 de la campafia Safe y durante las operaciones de
extraccion del datalogger para su posterior sincronizacion, se detecta un fuerte olor
procedente del equipo. En ese momento se detecta que el collar de retencién del tubo
del datalogger ha cedido y el endcap frontal del cilindro presenta signos de haber

explosionado.

Debido a que la configuraciéon de este despliegue se realiz6 con 3 packs de baterias de
litio, se procede a desmontar la mayor parte del equipo (sistema flotacién, termistor,
correntimetro, liberador acustico mecénico y foam blocks), para posteriormente intentar

fondear el cilindro de adquisicion tal y como establecen los protocolos de seguridad.

Ante la imposibilidad de extraer el cilindro en condiciones de seguridad, se decide

fondear el cilindro junto a la estructura del OBS en la posicion 36° 2° 48.18” Ny 15° 1

57.44” W, perdiendo con ello el gedfono y el hidréfono.
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Estado del datalogger dafado.

Posteriormente, y una vez analizados los datos registrados por el termistor desplegado
con este equipo, se aprecia que cuatro dias mas tarde de desplegar el OBS este
presenta un pico inusual de temperatura. Este hecho parece indicar que la causa mas
probable de la explosion de las baterias se produjera por un fallo en la estanqueidad del
cilindro y la posterior reaccion del agua con el litio de las baterias.

17,%0
18,00
X

4oy 11de mav., fé<erov. 2derov. e s, e des. T<e des 2de des. 3de des. e gen Tidegi
Tine

llustracion 4 Registro temporal con los datos de temperatura

4.- DATOS DE LOS OBS

Los sensores (termistores, correntimetros y sensor de presion) acoplados en los
despliegues de la campafia SAFE han funcionado correctamente, y todos ellos han

registrado datos hasta la recuperacion de los mismos.
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Los datos de los 11 sismOometros marinos de la campafia Guanche deberan ser
analizados una vez se recuperen los equipos en la campafia GUANCHE I, prevista para
finales de mayo del 2024.

Durante este primer leg, se han generado 9 ficheros de triangulacion para cada uno de
los equipos desplegados por Geomar y 3 de los equipos de la UTM (utm02, utmQ5 vy
utm08). La triangulacion del resto de equipos se prevé realizar durante la campafna
GUANCHE II.

Con los ficheros obtenidos de triangular los equipos con el programa GpsRanging, se
obtiene una localizacibn mas precisa con el uso del programa location.py, y la
integracion de los datos de los perfiles de velocidad obtenidos por los XBTs desplegados
en las distintas ubicaciones de los OBSs.
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C.- INFORME DEPARTAMENTO TIC

1.- INTRODUCCION

Durante la campafia se han utilizado los recursos de la red informatica del buque
para la adquisicion y el almacenamiento de datos oceanogréficos, el preprocesado
de los mismos, la edicion, impresion y escaneo de documentos, y la conexién a
Internet.

El sistema informatico del barco cuenta con los siguientes servidores y sistemas:
- . Firewall con QoS, DNS, DHCP, VPN, etc.

- : Sistema para gestionar la conexion STARLINK, FreeRadius,
Portal Cautivo, etc.

- : Servidor PORXMOX de maquinas virtuales, que alberga las

siguientes:
. . Servidor OpenCPN que integra fuentes del DGPS,
GYRO, AlIS, POSMW, entre otras.
. Servidor que aloja la intranet del barco y el
visualizador de datos oceanograficos entiempo real (RTP).
. : Servidor SADO.
. : Servidor de Aplicaciones Eventos

- : Sado de Respeto.

- : Servidor SADO secundario, utilizado para respaldo y para realizar
el envio de datos oceanograficos a la sede de la UTM en Barcelona.

- : Servidor de Tiempo 1.
- : Servidor de Tiempo 2.
- : NAS de uso exclusivo de la UTM.

- : NAS utilizado para subir y compartir los datos de la campafia en
curso, al que tiene acceso el personal cientifico y técnico.

- : NAS de uso exclusivo de la tripulacion.

La conexion de la red local del barco con internet se realiza a través de un
enlace de datos via satélite mediante un terminal VSAT. Dicha conexién permite
el acceso permanente desde el buque a redes que trabajen con protocolos IP como
Internet. Por motivos de seguridad y eficiencia, el acceso se ha limitado a varios
equipos, que disponen de un emplazamiento fijo, una configuracién controlada y la
funcionalidad que precisa dicha conexion.

Debido al limitado ancho de banda de este enlace, y también por motivos de
seguridad, la red interna del barco dispone de un cortafuegos, mediante el cual se
controla y regula el flujo de datos entre la red interna y el exterior. Dicho firewall actda
también como servidor DNS y DHCP de la red local.
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El B/O Sarmiento de Gamboa cuenta con un terminal maritimo STARLINK capaz de

establecer un enlace de datos de “banda ancha” con una gran constelacién de satélites de

Orbita baja (LEO).

Se trata de un sistema en préstamo a modo de pruebas que proporciona una conexion
muy buena y permite alcanzar tasas de transmisién de datos de hasta 300 Mbps de
descargay 100 Mbps de subida, pero sin ningun tipo de trafico garantizado, ni soporte,
etc. Ademas, es una conexion de "uso medido". Disponemos de 1Tb de datos
mensual en total (descarga y subida), motivo por el cual se establece una cuota diaria
equitativa calculada en funcién de la cantidad de tréfico restante, dias restantes y
personal a bordo. De tal forma que desde uno o varios equipos en concreto no se
pueda perjudicar a la totalidad de equipos y usuarios del buque. Se debe hacer un
uso responsable, desactivar las actualizaciones y descargas automaticas, etc., y asi
se ha transmitido.

A continuacién, se muestra un grafico del consumo total de datos STARLINK durante
la campafia.
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Time WAN TX WAN RX WAN Ratio WAN Total
1 02/2024 38.93 GiB 247.34 GiB 0.16 286.28 GiB
2 01/2024 80.88 GiB 647.02 GiB 0.13 727.90 GiB

Otra de las caracteristicas de la conexién del buque es que permite enlazar la red
de area local 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 cosas lo siguiente:

- Realizar copias de seguridad de los datos en los servidores de la sede central
de la UTM.

- Monitorizar en tiempo real desde la sede de Barcelona los parametros de
propdsito general de los sistemas de adquisicion del buque, y acceder a través de
Internet desde cualquier lugar a la visualizacién en tiempo real de un conjunto
escogido de dichos parametros.

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

- Acceder en remoto a los sistemas informaticos del buque desde la sede de
Barcelona, lo que permite la tele-asistencia en caso de averia, problema o
configuracion de los equipos embarcados criticos.

El barco dispone de una intranet, a través de la cual se ofrecen diversos servicios, como
son:

- Informacion general del Buque.

- Visualizacion de datos de navegacion, estacion meteoroldgica, y
termosalinébmetro.

- Graficas de adquisicion en tiempo real (RDV).

- Herramientas de extraccion de datos y generacion de mapas de navegacion
en PDF y KMZ.
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Unidad de Tecnologia Marina

NEW EVENTOS

DATOS TIEMPO REAL DATOS EVENTOS METADATOS

SDG

El Buque Oceanografico (B/0) Sarmiento de Gamboa es un buque de investigacion multidisciplinar de ambito global no
polar. La instrumentacion y los laboratorios con los que cuenta le permiten investigar los recursos y riesgos naturales,
el cambio global, los recursos marinos, la circulacion oceanica global y la biodiversidad marina. La investigacion que en

él se realiza esta fundamentalmente dirigida y financiada por el Plan Nacional de I+D+i.
CONSEJ0 SUPERIOR DE INVESTIGACIONES CIENTIFICAS

UNIDAD DE TECNOLOGIA MARINA

Cuenta ademas con las tecnologias mas avanzadas en cuanto a sistemas de navegaciéon (por ejemplo, el
posicionamiento dindmico) y es el primer buque oceanogréfico espafiol que puede trabajar con ROV's (Remote

Operated Vehicle) de altas profundidades y con AUV's (Autonomous Underwater Vehicle).
2 Nombre de Usuario
i Nombre de Usuario ‘ El B/O Sarmiento de Gamboa pertenece al Consejo Superior de Investigaciones Cientfficas y tiene su base en Vigo
donde fue botado en 2006. La Unidad de Tecnologia Marina del CSIC es la responsable de la gestién del buque asi
como del mantenimiento del equipamiento cientifico y aporta el personal técnico para la realizacién de las camparias
oceanograficas.

@ Contrasefia

‘ Contrasefia ‘

7

Recordarme [J

* ;Olvido su contrasefia?

* ;Olvido su nombre de usuario?

B/O SARMIENTO DE GAMBOA
10/11/2023 - 11:27:17 UTC
©
\iw\

i \ ~6km
NE'
Skm
m
/ e
SE. 2km
&S Tkm

36°59.52"' N , 23°46.14' W

NAVIGATION

Depth
¥
3

METEOROLOGY SEA WATER

10/11/2023 - 11:27:17 UTC 10/11/2023 - 11:26:58 UTC 10/11/2023 - 11:27:00 UTC

Speed 0.20 Knots Temperature 21.06 °C Temperature 20.63°C

Heading 234.90° Pressure 1031.92 hPa Salinity 36.18 psu

Depth 4170.95m Humidity 93.35% Conductivity 50.03 mS/cm

Lat 36.99204 ° Solar Radiation:  488.62 w/m? Fluor 0.0286 V

Lon -23.76895°  \Vind Speed 843mis O 25.49 kg/m3
WinAd Nirartinn 2A0 20 °

EL BUQUE

Bienvenida
Teléfonos Interiores (SDG)

Ficha General del Buque
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Ademas de la conexién de datos, el barco dispone de cuatro lineas de voz, que
estan enlazadas con la centralita de extensiones telefonicas internas, con salida
al exterior a través del terminal VSAT, distribuyéndose de la siguiente manera:

- 911 930 957: llamadas entrantes y salientes desde el camarote del Capitan
(extensién 213) y el
camarote del Jefe de Maquinas (ext. 211).

- 911 930 958: llamadas entrantes y salientes desde la Sala de Informatica y Procesado
(ext. 128).

- 911 930 959: llamadas entrantes y salientes desde la cabina del Puente (ext. 120).

- 911 930 960: llamadas entrantes y salientes desde el camarote de Jefe Técnico
(ext. 210) y el
camarote del Jefe Cientifico (ext. 212).

El numero de teléfono oficial del bugue es el 911 930 958. Cuando se llame a este
namero sonard por primera vez en el Sala de Informatica y Procesado, pero si a los
cuatro tonos no se ha descolgado el teléfono, sonar4 después ala vez en las demas
extensiones. El motivo de enlazar el nimero principal con la Sala de Informatica y
Procesado es el de mantener libre lo maximo posible las extensiones del Puente y
la del Capitdn, pues se usan como medio de comunicacién entre el Puente y
Maquinas y las demas partes estratégicas del buque.

El barco dispone de cobertura Wifi en todos los camarotes, laboratorios y en
distintos espacios de uso comun, y de tomas de red en diversos puntos
estratégicos del mismo y en todos los camarotes, de forma que los equipos portétiles
del personal abordo puedan conectarse a la red interna del buque desde todos los
posibles espacios de trabajo.

Para la impresién y escaneado de documentos se dispone de los siguientes equipos:

- Impresora Multifuncion HP Color Laserlet Pro MFP M475dw, ubicada en la Sala
de Informatica y Procesado.

- Plotter HP DesignJet 500 Plus, ubicado en la Sala de Informatica y Procesado.

- Impresora Multifunciéon HP Color LaserJet Pro MFP M476dn, ubicada en la Oficina del
Puente.

- Impresora Samsung Xpress SL-M2070/SEE, ubicada en la Oficina del Puente.
- Impresora HP LaserJet 1018, ubicada en la Sala de Control de Maquinas.

- Impresora Multifunciéon HP Color Officelet Pro 8710, ubicada en el Camarote del
Capitan.

Los datos adquiridos por el Sistema de Adquisicion de Datos Oceanograficos se
almacenan en el recurso de red compartido \\sado

Los datos adquiridos por los instrumentos oceanograficos se almacenan en el recurso
de red compartido
\Instrumentos\GUANCHE

El espacio colaborativo para uso comun por parte del personal cientifico a bordo se
ubica en el recurso de red compartido \\Cientificos\GUANCHE
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Al finalizar la campafa, se realizan dos copias de los datos ubicados en
\Instrumentos\GUANCHE, aquellos ubicados en \\CientificosA\GUANCHE que el
Investigador Principal y colaboradores consideran oportunos, y los datos de \\sado
correspondientes al intervalo de fechas en el que se ha realizado la campafia. Una
de estas copias es entregada al Investigador Principal, mientras que la otra copia es
entregada al Departamento de Datos de la UTM.

Posteriormente, y antes del inicio de la siguiente campafa, TODOS los datos ubicados
en \Instrumentos y
\\Cientificos son borrados.

2.- ACTIVIDADES

Antes del inicio de la campafia se comprueba que el Sistema de Adquisicion de
Datos Oceanogréficos y las comunicaciones funcionen correctamente. Se revisan
las comunicaciones a través de la red local, VSAT y 4G, y se comprueba que tanto el
servidor SADO principal como el de backup y reenvios se encuentren operativos.

No hay servicio a través de la de la antena VSAT V240. Desde la llegada a puerto
en octubre de 2023, han intentado arreglar esta antena, pero no ha sido posible. Por
lo que para esta campafia nos han dado servicio con la antena VSAT V100. El resto
de comunicaciones funcionan correctamente. No ha habido ningin problema de
comunicacion ni de cortes de servicio con esta antena, hemos ido conectados al
satélite 30W en toda la campafa. Se han realizado pruebas de velocidad puntuales y
siempre se ha obtenido una velocidad de descarga superior a los 5 MB/s y una
velocidad de subida superior a 1 MB/s.

Se recuerda al proveedor del servicio VSAT las fechas y la zona de desarrollo de la
campafa, asi como del transito entre el puerto base del barco y el puerto de salida
de la campafia, para que revise y configure los satélites convenientes en el terminal
VSAT, y tener un servicio adecuado durante la campaia.

Durante la parada en puerto se habia puesto un nuevo PC en el puente, sustituyendo
al que usaba el primer oficial para el sistema JANUS. Finalmente, no consiguieron
hacer funcionar el sistema en el nuevo ordenador y se retira este nuevo PC para que
quede funcionando el de antes.

Un compariero del departamento de Acustica nos comenta que el portatil que se usa
para el gravimetro ha dejado de funcionar. Un compafiero TIC lo intenta por todos los
medios, pero no se consigue, por lo tanto, le damos el portatil que teniamos de respeto
en la sala de informatica.

El programa Caris que utilizan los cientificos para procesar los datos de las sondas
batimétricas ha dejado de poder utilizarse con una licencia almacenada localmente en
un dispositivo. Asi que se otorga acceso a internet a ese ordenador en el cortafuegos,
y los cientificos acceden con su licencia mediante una VPN.

Al inicio de la campafa, se imparte una charla al personal cientifico embarcado en
la que se explican los recursos TIC que se ponen a su disposicion y sobre como
deben introducir los metadatos de los equipos lanzados al agua durante la campafia.
En esta charla se informa, entre otras cosas, del ancho de banda de la conexién a
internet del barco y las limitaciones que esto conlleva, y se indica como acceder a
internet en sus dispositivos mediante usuario y contrasefia que establecen ellos. Se
insiste en la responsabilidad individual de cada usuario a la hora de utilizar la
conexion a internet para el uso de su capacidad de trafico diario, se ayuda y se da
soporte diario para configurar sus dispositivos de la manera que consuman menos.
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Ademas, se imparte una charla de ciberseguridad, en la que se explica como usar
de forma segura los recursos TIC que se ponen a disposicion.

Se informa de las carpetas compartidas que se ponen a disposicion y se presta ayuda
para conectarse a estas. También se informa de la disponibilidad de los equipos de
usuario e impresora de la sala TIC, y se configura dicha impresora en los equipos del
personal cientifico que lo solicita.

Se ofrece al Investigador Principal y Jefe Técnico una IP con menor restriccion de
ancho de banda en el firewall para que, cuando lo necesite, pueda acceder a paginas
web o al correo. Ademas, cuando el personal cientifico lo necesita por cuestiones
de trabajo, se ofrece también la posibilidad de eliminar de forma temporal
determinadas restricciones en el firewall para determinadas IPs, como las que
impiden subir o descargar archivos de la nube.

Durante la campafia, se comprueba y vigila diariamente que tanto el Sistema de
Adquisiciébn de Datos Oceanograficos como las comunicaciones del barco se
encuentren operativos y funcionen correctamente.

Ademas, se atiende e intenta resolver todas las incidencias que van surgiendo y se
presta ayuda al personal cientifico, técnico y tripulacion que lo solicita.

Al finalizar la campana, se entrega al Investigador Principal un disco duro con una
copia de todos los datos recopilados tanto por el Sistema de Adquisicion de Datos
Oceanograficos como por los distintos instrumentos utilizados durante la campania.
Ademas, se entrega también una copia de los archivos de

metadatos, generados a través de la aplicacion WebForestAdmin, y un archivo csv
con la lista de todos los eventos registrados. Una segunda copia de toda esta
informacion es realizada en un segundo disco duro externo, para ser entregado al
departamento de Datos de la Unidad de Tecnologia Marina.

El Investigador Principal pide que se le haga una segunda copia, en este caso en un
disco duro que aporta él.

3.- INCIDENCIAS

El dia 18 de enero se recibe una llamada de un compafiero al teléfono de informdtica y no se
escucha sonido alguno.

Para solucionar este problema se lleva a cabo un reinicio del adaptador Cisco,
siguiendo el siguiente procedimiento:

» Se apaga el equipo Cisco.

» Se espera 5 minutos en el Forti para que desaparezca la conexion a
través del puerto 6060 a voip.syntelix.net.

» Se enciende el equipo Cisco

MINISTERIO

DE CIENCIA
EINNOVACION

Tras llevar a cabo este procedimiento, se recibe una llamada de prueba y se comprueba

que el problema ha sido resuelto.

Con la ayuda de un compafiero la linea telefénica de la sala de informéatica/camarote

del

capitdn se cambia para que funcione a través de Starlink y pase por el PfSense con el
fin de conseguir un funcionamiento mejor y controlar el tréfico que genera. Los dias que
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no se realiza ninguna llamada gasta 1MB/hora. El dia que méas uso se le ha dado ha
dado ha gastado 32 MB.

- El segundo oficial comenta que no les funciono la camara de proa en la maniobra
de desembarque. Se comprueban las conexiones en el rack de switches, tanto en el
patch panel como en el switch de la red de camaras, y no se detecta ningun cable
flojo ni suelto. Se comprueba el funcionamiento diariamente de la cAmara y parece
que ya funciona con normalidad, no se detectan mas fallos.

- Varios usuarios reportan problemas a la hora de conectar memorias USB en los
HUBs de los PCs de Usuario de la sala de informatica. Parece ser que algunos
dispositivos se conectan perfectamente y otros no son reconocidos por el ordenador,
en cambio si conectan el USB directamente al ordenador no tienen ningln problema.

- El registro de datos en el SADO del gravimetro falla un los dias 17 y 18 de enero,
no se detecta la causa y vuelve a funcionar con normalidad durante toda la campafa.

La aplicacion web RTP falla de vez en cuando.

Esta aplicacion, alojada en el servidor Dorada, permite visualizar los datos de
posicion, meteorologia y termosalinidad del agua en tiempo real. El fallo que se
produce en ocasiones consiste en que uno de estos tres conjuntos de datos deja
de actualizarse, pasando de color verde a color rojo. Ocurre indistintamente con
los tres conjuntos de datos, en los de meteorologia y termosalinidad del agua a veces
pasan 15 minutos sin actualizarse. Este cambio indica supuestamente que la
aplicacion ha dejado de recibir ese conjunto de datos. Sin embargo, si se revisa la base
de datos continua del servidor SADO, se comprueba que la BBDD sigue
actualizdndose.

Las aplicaciones que permiten generar ficheros de eventos y navegacién no funcionan

correctamente.

En la pestafia Datos de la Intranet la funcionalidad de generar ficheros con diferentes
grupos de informacion: eventos y navegacion, meteo, termosal... no funciona
correctamente. No genera todos los eventos comprendidos entre las fechas
marcadas.

- La aplicacidon web "Asistente para la Extraccidon y Graficado de Datos Oceanograficos" no

funciona correctamente.

Esta aplicacion permite extraer y cruzar los datos de posicion, meteorologia y
termosalinidad, generando archivos csv como resultado, ademas de permitir generar
archivos kmz (mapas 3D legibles por Google Earth) y pdf en los que se muestra la
derrota del barco entre las fechas seleccionadas.

Ademas del problema anterior, la aplicacion no genera correctamente los mapas pdf
con la derrota del barco, ya que los secciona por la mitad y solo saca como resultado
la mitad izquierda del mapa final.
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- La integrada del SADO no ofrece un intervalo constante a la hora de cruzar los datos.

Este servicio, operativo en el servidor SADO de backup y reenvios, permite cruzar
los datos de posicion, meteorologia y termosalinidad del Sistema de Adquisicion
de Datos Oceanogréficos e integrarlos en un mismo fichero csv, en un intervalo
constante de 1 minuto. Sin embargo, cada varios minutos se produce un salto de un
segundo adicional. Los responsables del equipo cientifico de monitorizar los datos
del continuo informan que necesitan un intervalo constante.

MINISTERIO

DE
E

CIENCIA
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Durante esta campafia no se ha dispuesto en ningin momento de servicio a través de la antena

V240.
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ANEXOS

1.- TABLA DE PERFILES DE VELOCIDAD DEL SONIDO

Tabla XBT’s campaia Guanche

Prof fondo
Sonda | Fecha | Hora UTC Latitud Longitud (m) Prof XBT (m) Fichero
= .
T7 17/01/2024 16:38 36.307 -05.107 263 263 XBT_1.edf
T7 17/01/2024 21:44 35.973 -5.069 587 587 XBT_2.edf
T7 18/01/2024 09:21 36.132 -05.031 800 800 XBT_3.edf
T7 18/01/2024 14:15 36.285 -05.039 430 430 XBT_4.edf
T7 18/01/2024 21:02 36.198 -05.095 600 600 XBT_5.edf
T7 19/01/2024 01:05 36.08 -05.031 794 794 XBT_6.edf
T7 19/01/2024 09:49 35.9 -5.00 660 660 XBT_7.edf
7 19012024 | 1548 700 o ;g XBT_8.edf

T5 22/01/2024 22:30 28.41 -15.97 2680 1900 XBT_9.edf
T5 23/01/2023 20:15 28.01 -16.02 2600 2000 XBT_10
T5 25/01/2023 10:10 27.85 -16.336 2800 2000 XBT_11
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T5 26/01/2024 10:58 28.02 -16.01 2592 2000 XBT_12
T5 28/01/2024 11:16 28.405 -15.610 2300 2000 XBT_13
T5 29/01/2024 12:50 28.512 -15.820 2400 2000 XBT_14
T5 01/31/2024 11:14 28.524 -15.963 2300 2000 XBT_15
T5 02/02/2024 10:54 28.5 -16.1 90 90 XBT_16
T5 02/02/2024 21:49 271.5 -16.1 3415 2000 XBT_17
T5 03/02/2024 12.43 271.5 -16.4 3514 2000 XBT_18
T5 04/02/2024 11:20 28.08 -16.3 900 900 XBT_19
T5 05/02/2024 9:44 28.08 -15.1 3452 2000 XBT_20
T5 07/02/2024 9:02 27.871 -16.021 1750 2000 XBT_21
T5 08/02/2024 12:01 27.6 -15.01 2570 2000 XBT_22
T5 09/02/2024 9:40 271.77 -15.06 2110 1833 XBT_23
T5 09/02/2024 18:41 28.1 -156.2 1992 2000 XBT_24
XSV_02 | 10/02/2024 18:28 27.93 -14.95 1955 2000 XBT_25
XSV_02 | 11/02/2024 11:07 21.7 -14.9 2190 2000 XBT_26
XSV_02 | 12/02/2024 9:21 28.28 -15.127 2945 2000 XBT_27
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Gréficas de los perfiles de velocidad del sonido
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Canarias
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XBT_13.edf
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2.- HOJAS DE CALIBRACION DEL GRAVIMETRO

Calibracion inicio de Campafia en Vigo

HOJA DE CALIBRACION

T =4
a &

GORIERNG
DE ESPARA

GRAVIMETRO: L&R S142
. Sarmiento de

BUQUE:! Gamboa

Fecha: 12/01/24 Hora UTC: 9:00

Referencia BASE: Vigo B@ 00223-28

Localizacién BASE: Concatedral de Vigo

Localizacién SdG Vigo

Campania: Guanche

Operador / es: Héctor Sanchez

Gravimetro portatil: [ Scintrex CG5

(0) Valor BASE 980377.60

(mgal):

DATOS DE CAMPO
Medidas Hora GMT Lectura (div.) Altura (m.)
(1) SdG 1 9:41 4622.09 5.6
(2) BASE1 10:12 4619.58
(3) SdG2 10:45 4621.97 5.3
(4) BASE2 11:15 4619.55
(5) SdG3 11:42 4621.98 4.7
NGum medidas BASE 2
NUum. medidas SdG 3
CALCULOS

6) Valor medio en SdG: 4622.02 div.
(7 Valor medio en BASE: 4619.56 div.
8) Diferencia medias (6)-(7): 2.45 div.
(11) Gmuelle (Mgal): 980380.0535 mgal.
(@2) Altura del muelle (m.): 5.20 m.
(13) Distancia Gravim a linea flotacion: -0.5 m.
(14) Distancia total: 4.70 m.
(5) Cte. por correcc. por Aire Libre: 0.3086 mgal. / m.
(16) Correc. total por Aire Libre (mgal.): 1.45 mgal.
(7) G. calculada en Local gravimetria: 980381.50 mgal.
(18) Valor medio L&R (G medida): 13337.79 mgal.
(19) Offset en L&R 967043.72 mgal.

MINISTERIO

DE CIENCIA
KON

E INPOVAC]
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Mnistono de Fomento

Subsecretaria

Genera |banez da [baro, 3

28003 Madrd

Diraccion Genorall del Instituto Geografico Naclonal
Subdireccitn Ganersl de Geodesia y Gacfsica

RESENA DE LA BASE GRAVIMETRICA 1,996

Hoja ﬂ Mapa Topografico Nacional 1/25,000: 223 -3

Nimero de estacién: 223« 28
Nombre de la sefal GO 8@
Nombre de Ia provincia: Ponlewsdra
Longhud: =8* 23" 15 5°

Latitud: 42°14'24.0°

Altitud (m): 27.8

Ralcs aravimalrics

Gravedad observada (miligales): 8803776

Facha de observacién: 301001673

Error medio cuadratico (mBigales): 0,02

Roconocimiento:

Datos akimétrices proceadentss de: Nivelacion da Pracisidn,
Datos planimétricos procedentos de: Mapas lopegrafico 1/50000
Tipo de red: Red Fundamantal

Siluacién
Obsarvacionas
SES

Cl de la Pdma

ci g la Oiva

B 00223-28

hiarmacién : Tal, 81 897 9569 Fax 971533 11 88 EMal, posmaster@geoJjgn.es  2304/2012
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Concatedral de Vigo, donde se encuentra el punto de calibracién
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Calibracion final de Campafia en Las Palmas de Gran Canaria

HOJA DE CALIBRACION

GRAVIMETRO: L&R S142

BUQUE: Sarmiento de Gamboa

Fecha: 15/02/24 Hora UTC: 9:41

Referencia BASE: CRGA-UPGC

Localizacién BASE: ULPGC

Localizacién SdG Muelle Santa Catalina, Las Palmas de GC

Campafa: Guanche

Operador / es: Andrea Navarro

Gravimetro portatil: [ Scintrex CG5

(1) Velon s 979314159.50

| (mgal):

DATOS DE CAMPO
Medidas Hora GMT Lectura (div.) Altura (m.)
(1) SdG 1 9:51 3615.09 3.22
(2) BASE1 10:28 3557.15
3) SdG2 11:09 3614.97 3.25
(4) BASE2 11:45 3557.29
(5) SdG3 12:44 3615.06 2.8
NUum medidas BASE 2
NUm. medidas SdG 3
CALCULOS

6) Valor medio en SdG: 3615.04 div.
(7) Valor medio en BASE: 3557.22 div.
8) Diferencia medias (6)-(7): 57.82 div.
(11) Gmuelle (mgal): 979314217.3212 mgal.
(12) Altura del muelle (m.): 3.09 m.
(13) Distancia Gravim a linea flotacion: -0.5 m.
(14) Distancia total: 2.59 m.
(15) Cte. por correcc. por Aire Libre: 0.3086 mgal. / m.
(a6) Correc. total por Aire Libre (mgal.): 0.80 mgal.
(17) G. calculada en Local gravimetria: 979314218.12 mgal.
(18) Valor medio L&R (G medida): 13337.58 mgal.
(19) Offset en L&R 979300880.54 mgal.
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wsTITETO
GEoGRARCe
MACONAL

ocmenue whzTEnD

DECIOSIA  DE FIMEATO et

&

INSTITUTO GEOGRAFIC,O NACIONAL
GRAVIMETRIA
I de A Geofwica y Aplicaciones

Epechls

S

on G

RESENA DE PUNTO DE OBSERVACION DE GRAVIMETRIA ABSOLUTA 13/10/2014

= Datos generales: Datos Geodésicos:
Nombre: E. I. Industriales y Civiles (ULPGC) UTM:
Codigo: GRCA-UPGC E:-455215.0m N:- 310493838 m. h:32550m.
Munidpio: Las Palmas de Gran Canaria (huso 28)
Hoj \m'sl‘;s 111,01 EECION AFNCAS:
a2 S e . e -
Tivo Setalizacion: Crace bald A:--15.45578° #:28.06908° h,:3694m
Fecha medida 13 de octubre de 2014 GRADIENTE VERTICAL:
Instrumento: A-10 #006 - 3.086 pGal /cm. (TEORICO)
Obszervador/esx Sergio Sainz-Maza Aparicio
Ana Bomreguero Gomez GRAVEDAD ABSOLUTA:
Obzervaciones: 9793141505 £ 2.1 pGal (a 72 am. del suelo)
- Resena:

Iska de Gran Canaria. La Escuela de Ingenierias Industriales y Civiles de Ia ULPGC se encuentra en el
campus universitario situado en Tafira Baja. La medida se realizo en el Laboratorio de Instrumentos ¥
Meétodos Topograficos, en el sotano de la Universidad.

smaraaadfmelo o, sharrgguacdiimento o
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Campus de Ingenieria de la ULPGC, donde se encuentra el punto de calibracidn
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3 TEST DE ROSETA OBS

El test de roseta tiene como objetivo probar los liberadores a la profundidad de trabajo de estos
durante la presente campaia. Debido a la falta de dummies en la campafia Guanche se ha
necesitado realizar dos pruebas, por este motivo los datos de profundidad de los liberadores 12

y 17 difieren del resto.

Todos los equipos han respondido correctamente y se consideran aptos para su despliegue.

Acoustic Release SN Enable Range Range2 Bl B2 EB Disable Range

_CSIC

#001 77 3296 3296 77 7t 7t 717 XXX
#002 77 3294 3295 77 7t 7t 717 XXX
#003 77 3295 3295 77 7t 7t 77 XXX
#005 77 3295 3295 77 7t 7t 717 XXX
#006 77 3296 3296 77 7t 7t 717 XXX
#007 77 3294 3294 77 7t 7t 717 XXX
#009 77 3301 3301 77 7t 7t 717 XXX
#011 717 3297 3297 77 7T 7T 717 X XX
#012 (*) 717 1773 1773 77 7T 7T 717 X XX
#013 717 3294 3294 77 7T 7T 717 X XX
#015 717 3296 3296 77 7T 7T 717 X XX
#017(*) 717 1773 1773 77 7T 7T 717 X XX

(*) Liberadores acusticos usados en el segundo test de Roseta.

4.- TEST ACUSTICO (SENSE GROUND)

Los valores representados en la siguiente tabla, corresponden a las comprobaciones del sistema
de liberacion previas al despliegue. Estas tienen como objetivo comprobar que los voltajes del
circuito Burnl y Burn2 son correctos, y que el transductor responde correctamente. Las placas
electrénicas tienen un sensor de inclinacién, que dependiendo de su posicidn envia 7 o 15 pings

como respuesta al comando acustico enviado por la unidad de cubierta.

Acoustic Release SN Enable Range Burn1l Burn 2 End Burn Disable Range

#013 77 vvv 164 15.6 77 717 X XX
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#001
#002
#003
#009
#011
#012
#007
#005
#006
#015

S.- INFQRI\/IACION DE LOS OBS’'S DESPLEGADOS EN LA
CAMPANA

15/15
717
717
717
717
717
15/15
717
15/15
15/15

Tabla 2.Test acustico liberadores campafia GUANCHE.

v

v

v

15.2
16.1
16.2
15.6
16.9
16.8
15.8
16.2
15.9
17.1

15.9
15.9
16.1
15.3
16.6
17.1
15.7
16.2
16.4
16.8

15/15
77
77
77
15/15
77
15/15
77
15/15
15/15

¥ GOBERNO  MINSTEROQ
DEESPARA  DE CIENCIA
2 EINNOVACION

15/15
77
77
77
15/15
77
15/15
77
15/15
15/15

_CSIC

XXX
XXX
XXX
XXX
XXX
XXX
XXX
XXX
XXX
XXX

A continuacion, se detalla toda la informacién sobre los equipos de la UTM desplegados durante

la campafia GUANCHE.

Equipment SN site UTM01

Datalogger SN:

Acoustic SN:

Frame:

Float:

Foam Blocks:

Light Strobe:

Radio:

Channel:

Geophone L28:

Hydrophone:

Latitude:

14

15

2

V12-087

X02-050

160.785

2

2

28.169533

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type:

Quantity:

Clock battery:

2x 8Gb

15

125d

7.32

Lithium

3

3.20
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Longitude: -16.22028

Depth: 1903

Equipment SN site UTMO03

Datalogger SN: 8 Compact Flash: 64Gb
Acoustic SN: 13 A2D files: 15
Frame: 3 Estimated data: 2249d
Float: 3 Logger Module:

Foam Blocks: 2

Light Strobe: X02-52 Battery info:

Radio: V12-82 Main Power: 7.68
Ebaipmabnt SN site UTM02 154.585 Type : Lithium
Baenbgperlsie: 5 3 QvApityFlash: 64&b
Hysienbene: 153 Adockikattery: 153.22
Fasitide: 1 2837028 Estimated data: 224.9d
Frngitude: 8 -16.0019166 Logger Module: 14007
PesthBlocks: 2 1719

Light Strobe: V12-088 Battery info:

Radio: V12-106 Main Power: 7.67
Channel: 160.785 Type : Lithium
Geophone L28: 1 Quantity: 3
Hydrophone: 1 Clock battery: 3.22
Latitude: 27.726986

Longitude: -16.457813 Ranging survey: utmO02_176094214.txt
Depth: 3360
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Equipment SN site UTMO04

E ﬁ! GOBERNO
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Datalogger SN: 13 Compact Flash: 2x 8Gb
AcousticBNtipment SN site UTM@3 A2D files: 15
Frame: Datalogger SN: 13 12 EstOuateakct#tash: 156b
Float: Acoustic SN: 7 2 LoggzD Nlestule: 15
Foam Bldechsne: 2 7 Estimated data: 224.9d
Light Strélmst: V12-085 13 BatizggdnModule: 13036
Radio: Foam Blocks: V12-098 2 Main Power: 7.74
Channeliight Strobe: 159.480 V12-78 Ty@Battery info: Lithium
Geophoriataa: 13 V12-102 QuividityPower: 37.60
HydrophGhannel: 13 160.725 Clobkdeattery: 3.62hium
LatitudeGeophone L28: 27.91468333 Quantity: 3
Longituddydrophone: -16.274557 Clock battery: 3.192
Depth: Latitude: 2753 27.180666

Longitude: -16.42084722 Ranging survey: utm05-1706016799.txt

Depth: 3495

Equipment SN site UTMO06

Datalogger SN: 1
Acoustic SN: 9
Frame: 16
Float: 11
Foam Blocks: 2

Light Strobe: V12-85
Radio: V12-82
Channel: 154.585
Geophone L28: 11
Hydrophone: 11

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type :

Quantity:

Clock battery:

64Gb

15

2249d

13005

7.68

Lithium

3.22
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Latitude: 28.35263

Longitude: -15.954777

Depth: 2977

Equipment SN site UTMO07

Datalogger SN: 15 Compact Flash: 64Gb
Acoustic SN: 5 A2D files: 15
Frame: 15 Estimated data: 2249d
Float: 10 Logger Module:

Foam Blocks: 2

Light Strobe: V12-76 Battery info:

Radio: V12-84 Main Power: 7.77
Channel: 154.585 Type : Lithium
Geophone L28: 15 Quantity: 3
Hydrophone: 15 Clock battery: 3.19
Latitude: 28.1206

Longitude: -16.0794

Depth: 2544
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Equipment SN site UTMO08

¥ GOBERNO  MINSTEROQ
3 DEESPARA  DECENCA
2 EINNOVACION

Datalogger SN:

Acoustic SN:

Frame:

Float:

Foam Blocks:

Light Strobe:

Radio:

Channel:

Geophone L28:

Hydrophone:

Latitude:

Longitude:

Depth:

11

12

V12-82

V12-101

160.725

12

12

27.62996666

-16.3697666

3429

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type :

Quantity:

Clock battery:

Ranging survey:

64Gb

15

224.9d

14010

7.68

Lithium

3.22

utm08-1706005458.txt
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Equipment SN site UTMO09
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Datalogger SN:

Acoustic SN:

Frame:

Float:

Foam Blocks:

Light Strobe:

Radio:

Channel:

Geophone L28:

Hydrophone:

Latitude:

Longitude:

Depth:

10

12

V12-81

V12-105

160.785

28.32969444

-15.869905555

3305

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type :

Quantity:

Clock battery:

64Gb

15

224.9d

13020

7.68

Lithium

3.22
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Equipment SN site UTMO010
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Datalogger SN:

Acoustic SN:

Frame:

Float:

Foam Blocks:

Light Strobe:

Radio:

Channel:

Geophone L28:

Hydrophone:

Latitude:

Longitude:

Depth:

11

14

14

V12-81

V12-104

160.785

14

14

28.0938

-16.0188

2521

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type :

Quantity:

Clock battery:

64Gb

15

224.9d

14011

7.67

Lithium

3.22
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Equipment SN site UTMO011

¥ GOBERNO  MINSTEROQ
3 DEESPARA  DECENCA
2 EINNOVACION

Datalogger SN:

Acoustic SN:

Frame:

Float:

Foam Blocks:

Light Strobe:

Radio:

Channel:

Geophone L28:

Hydrophone:

Latitude:

Longitude:

Depth:

V12-84

V12-103

160.725

11

11

28.0499

-14.879483

1356

Compact Flash:

A2D files:

Estimated data:

Logger Module:

Battery info:

Main Power:

Type :

Quantity:

Clock battery:

64Gb

15

224.9d

7.68

Lithium

3.21
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