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SOBRE EL VOLCAN : Muestreando el Mar de las Calmas

(c) EMS | Liquid Robotics, 2012 : Wave Glider VULCANO E‘l
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RESUMEN de la mision WAVE GLIDER VULCANO hasta hoy

» El Wave Glider llegé el pasado Domingo 20 de Mayo por la tarde a El Hierro !

* Desde el Jueves, 17 de Mayo, cuando lo re-lanzamos, solo tardé unos 3 dias en llegar, navegando
con mas de 2 nudos (SOG), impulsado por fuerte oleaje y corrientes.

* El mismo Domingo por la noche, lo dirigimos directamente sobre el volcan submarino, sobre el
cual permanecio, haciendo una 'box’, durante aprox 48h.

* A continuacidn lo enviamos a realizar una serie de transectos, que pasan muy cerca de la costa de
El Hierro y que muestrean una amplia zona del Mar de las Calmas.

+ Desde el dia 23 de Mayo hasta hoy, dia 31 de Mayo, el WAVE GLIDER 'Hermes' ha estado
muestreando y todos los sensores han estado funcionando perfectamente,



* El WAVEGLIDER habra cubierto hasta hoy una distancia de unos >120 km, s6lo muestreando en el
Mar de las Calmas !

+ Esperamos mantenerlo trabajando asi hasta completar los transectos, a partir de cuando
retormara su viaje de vuelta a Gran Canaria, para finalizar su mision.

(c) EMS / Liquid Robotics, 2012 : Wave Glider VULCANO mission : LOW PROFILE : STEALTH!
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Foto arriba : El WG durante su lanzamiento frente a la cosa de Mogan, Gran Canaria. SE aprecia su perfil super-bajo,
que lo hace casi invisible e indetectable, sobre todo si se pintase de azul. Vista satélite de abajo (fuente Internet) : El




La llegada a El Hierro : 20 de Mayo
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Tras el re-lanzamiento frente a Mogan, Gran Canaria, el Jueves 17 de Mayo a mediodia, y quedar
aparcado por unas horas en una ‘parking box’ alejado de la costa para verificar el correcto funcionamiento
de los sistemas y sensores, hacia la noche del Jueves, el WAVE GLIDER, con nombre ‘Hermes’, inicié su
travesia hacia la Isla de El Hierro.

La travesia fue muy rdpida, presentandose el WG frente a La Restinga el Domingo 20 de Mayo por
la noche. Durante la travesia, propulsado a mas de 2 nudos por fuertes corrientes a favor y oleaje, el WG
s6lo tuvo que hacer una maniobra evasiva, frente a un rumbo de colisién con un petrolero, que pudimos
ver venir via baliza AlS. Esta pequefia correcciéon de rumbo en forma de ‘Z’ fué corta y se pudo
reemprender el viaje enseguida sin mucha demora.

De esta travesia tenemos todos los datos disponibles, inclusive ADCP. En el capitulo dedicado a los
datos de mds adelante, comentaremos de cdmo acceder y descargarlos para todos los interesados.

GUARDIA CIVIL - ZONA DE CANARIAS INVOLCAN
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En esta captura de arriba, se aprecia la llegada del WG a su ‘parking box’ frente a la costa Sur de El
Hierro. La ‘box’ pequefia, esta centrada sobre la posicidn del volcan.

Sobre el volcan : 21 — 22 de Mayo
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Una vez en la zona del volcan, el Domingo por la tarde-noche, se decidio posicionar el WAVE GLIDER
sobre el volcan durante al menos 24-48h para obtener una serie temporal en esa posicidon. Para esta
maniobra, sugerida por Eugenio Fraile del IEO Tenerife, se decidio el definir una ‘box’ de aprox 200m sobre
el volcan. Aunque también se puede hacer circular el WG, es mas segura la maniobra del ‘cajetin’, debido a
gue presenta ningun riesgo de torsidon para el umbilical electromecanico. Como se aprecia en la captura, la
maniobra funciond muy bién mintras durd, durante los 2 dias entre el 21 y 22 de Mayo. También
disponemos de todos los datos, que se recibieron en tiempo real y se fueron descargando remotamente.



Los transectos : 23 hasta 31 de Mayo Yy siguiend

Linea | Ruta
Med detanca entre vanos punios en e susio

Longetud: 265,83 | Millas ndutices ~

¥ Navegaoan con raton Gisardar NE 7= 42;__7

Inicio y final de mision (sobre el volcan)

. El inicio del transecto marcado debe ser bordeando la costa del Mar de Las Calmas hacia el W, continuado con el trazo del
cuadro exterior, para pasar nuevamente sobre el punto de inicio e iniciar el recorrido en "zig-zag”, terminando finalmente sobre
el punto de origen, para tomar rumbo aGran Canaria.

Total recorrido: 250 Millas nduticas que deberian cubrirse en 5-6 dias.

. El Tacordn (estacion referencia)

MOTA: Las posiciones son estimadas. En el aplicativo de LR habra que ajustarlas debidamente.

Una de las VENTAJAS del WAVE GLIDER es su INMEDIATEZ : Una vez finalizada, la maniobra sobre el
volcan, se decide AL MOMENTO, enviar a ‘Hermes’ a realizar una serie de transectos que pasan cerca de la
costa, sobre el volcan y cubren una amplia zona del Mar de las Calmas, frente a La Restinga. Esta propuesta
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proviene del equipo del PLOCAN (ver imagen de arriba).
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A continuacidn, se observa que a partir del 23 de Mayo, Hermes empieza a realizar los transectos,
inspirados en la grafica de PLOCAN. Primero se acerco a La Restinga desde el volcan y luego fue bordeando
la costa a pocas decenas de metros, pasando por la estacion de referencia, para luego iniciar el recorrido
por fuera, haciendo el ‘marco de fuera’ (23-25 de Mayo aprox) . Una vez completado el marco, iniciamos
los transectos horizontales desde la costa hacia mar abierto (25 a 28 de Mayo aprox).
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A partir de apoximadamente el 29 de Mayo, decidimos de realizar un salto para acelerar las
complecion de los transectos, dejando un ‘agujero’ en la parte central, con la idea de acabar lo antes
posible y poder enviar ‘Hermes’ de vuelta a Mogan.

Sin embargo, hemos convenido con PLOCAN en completar los transectos para obtener una malla
ideal, con el animo de conseguir los mejores datos posibles, asi que el WAVE GLIDER permanecerd en la
zona hasta cubrir el ‘agujero’ para luego volver a Gran Canaria. Con esto, esperamos permanecer
muestreando toda la semana, iniciando el regreso a lo largo de la semana que viene.

El WAVE GLIDER ‘Hermes’ esta adquiriendo y enviando datos meteo-oceanograficos de los siguientes
parametros :

Viento (altura de mastil aprox 1m),
* Presion Atmosférica (altura de mastil aprox 1m),
e Temperatura del aire (altura de mastil aprox 1m),

e ADCP (Teledyne RDInstruments WH 300kHz ‘downlooking’), incluye T en transductor
y compas de instrumento, situado en quilla,

e CTD (SBE GPCTD bombeado), situado a 7m en el motor biomecanico,

e Turbidez (Turbidimetro Turner Designs C3), situado en proa del flotador,
* Fluorescencia CDOM (proa del flotador),

e Fluorescencia UV (proa del flotador),

* Navegacion : AIS / GPS / compas.



Los datos de todo menos ADCP, estan disponibles on-line en el servidor WGMS de Liquid
Robotics en Sunnyvale, California, EEUU. Alli, abriendo los menus adecuados, se pueden visualizar
en t-cuasi real y realizar descargas y exportaciones a tablas y documentos. Decidnos si teneis
dificultades al respecto. Disponemos de un manual para ello a disposicion de los interesados que
hayan sido autorizados a tener acceso al servidor.

Los datos ADCP se descargan via RUDICS (Iridium), debido al tamafio de los paquetes de
datos y por la misma razén se depositan en un servidor interno. Liquid Robotics esta trabajando en
habilitar un servidor ‘publico’ para los usuarios/interesados para facilitar el acceso. Cuando esté
disponible os avisaremos. De momento, en breve os facilitaremos una ftp especifica con los
paquetes de datos para que los podais descargar y usar de forma cdmoda e inmediata.

Mientras ya hemos enviado datos a diversos grupos para las primeras evaluaciones. En el
futuro inmediato, pretendemos hacer una analisis de los datos e incluso producir alguna
publicacidn, esperamos que en colaboracidn con los diversos grupos e instituciones implicadas.

Nuestro objetivo es demostrar, que el WAVE GLIDER es capaz de generar datos relevantes y
valiosos para la ciencia.

—
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SERVICIO DE PROVEEDOR DE DATOS :

Liquid Robotics es un fabricante de robots, pero también es un PROVEEDOR DE DATOS !

Esto significa que aparte de vender el vehiculo y prestar el servicio post-venta asociado, también se
ofrece la posibilidad de prestar servicios con el resultado final de proveer los datos obtenidos al usuario
final. En este caso, Liquid Robotics con ayuda de sus representates locales y posiblemente en colaboacidn
con el cliente final si se da el caso, puede desplegar, recuperar y operar los WAVE GLIDERS vy facilitar los
datos remotamente, de forma similar a lo que estamos demostrando en El Hierro.

En definitiva, se pueden montar grupos de colaboracién en cualquier formato que se coordinany
cuya finalidad es la produccion de datos oceanograficos relevantes. Estamos abiertos a cualquier féormula,
desde un simple servicio de generacion de datos, a una colaboracién mas compleja entre grupos,
instituciones y empresas, siempre con el animo de generar los resultados deseados.

Este servicio es GLOBAL !, permitiéndonos desplegar los WAVE GLIDER en cualquier parte del
mundo. No estamos limitados a un territorio ni a una zona. Liquid Robotics dispone de capacidad de operar
globalmente.

Creemos, que para la Comunidad Cientifica e Industrial en Espaifa, esta formula es del maximo
interés, muy atractiva econdmicamente, eficiente y con un enorme potencial para cubrir las mas diversas
aplicaciones.

Ademas, como se ha ido viendo en esta demostracion, el despliegue puede ser muy simple y rapido, y la
operacion fiable, produciendo resultados inmediatos.

{c) EMS | Liquid Robotics, 2012 : Wave Glider VULCANO mission : Ready for 'deplo_ymént

Foto : El Wave Glider durante su presentacién en el hangar y taller de gliders del PLOCAN.



El futuro :

En el futuro préximo, Liquid Robotics montara una infraestructura técnica permanente en Europa,
con el fin de dar cobertura inmediata a las necesidades de la comunidad local. Esto incluye al menos la
presencia permanente de 1 WAVEGLIDER en la zona y las capacidades para su despliegue en cualquier
lugar y en cualquier momento.

Este servicio técnico también tendra capacidad de integrar instrumentos y sensores de terceros, lo
gue significa que se podra traer un sensor de fuera y montarlo en el WG, aparte de operar los propios
sensores disponibles por el servicio.

Por ultimo una aplicaciéon real INTERESANTE : Al WAVE GLIDER se le puede afiadir una cola con un ‘pez
remolcado’, que puede servir de soporte para sensores adicionales, también hidréfonos, etc. Con la
ayudade esta técnica que ha sido probada y aplicada con éxito, se puede conseguir muestrear hasta una
profundidad de aproximademente 10m, sin interferir en la navegacion del robot.

Saludos del equipo EMS / Liquid Robotics



