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Actividad 1. Estado del arte sobre vehiculos aéreos y marinos en ciencias marinas y pesqueras

Accion 1.1

Sistema aéreo tripulado remotamente para

la gestion a escala regional de
vulnerabilidad

Estudio e identificacién de los sistemas
presentes en el mercado actual que
presenten los requerimientos
necesarios para su uso en funcién de los
objetivos marcados en el proyecto. Se
estudiardn las caracteristicas maés
apropiadas que debe poseer el sistema
RPA. Se prestard especial atencién al
peso final de la plataforma sea debajo
de los 2 kg, para poder operar en BVLOS
segln la normativa europea y nacional
vigente

Accion1.2

Vehiculo auténomo de superficie (USV) y
vehiculo auténomo submarino (AUV)
multipropésito  para la  gestion e
investigacion de aguas marinas y aguas
continentales

Estudio sobre fabricacién o adquisicién
y transformacién de un vehiculo de
superficie y un vehiculo auténomo
submarino no tripulado, capaz de
realizar de forma sencilla, econémica y
rapida diversas misiones encaminadas a
la gestion o investigacion del medio
acuatico, tanto en zonas costeras y mar
abierto como en masas de agua
continental.

Accion 1.3

Desarrollo y evaluacion de pequefios
vehiculos subacuaticos operados
remotamente (ROV), sistemas fijos (boyas) y
analisis de imagenes para el seguimiento de
especies  piscicolas en  estuarios vy
explotaciones piscicolas

Estudio sobre la introduccién de
mejoras técnicas y metodolégicas, la
implantacién de nuevos procedimientos
de manejo y control, la instalacién de
nuevos equipos (o] inversiones
estructurales en explotaciones acuicolas
y zonas estudricas.

" Huelva, septiembre 2019
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Factores limitantes

Duracion de las baterias

Energy density (kwh/kg, log scale) Battery cost (kwh/10008, log scale)
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Actualmente estamos produciendo baterias con densidad de energia de
alrededor de 200Wh/kg. Si tenemos en cuenta que existe un limite de energia
que podemos extraer de un sdlido que se sitiua entorno a los 850 Wh/kg
todavia podremos fabricar baterias mas potentes. Con el incremento que se
observa en la grafica de la izquierda que es del 5%, hasta el afio 2045
aproximadamente podemos progresar en este incremento de potencia ( si este
incremento fuera del 8% seria en el 2037 aproximadamente). De todas formas
no es muy previsible llegar a densidades de energia por encima de los 450 Wh/
kg (Fraunhofer, 2018) por lo que si queremos mayor duracion tendremos que
desarrollar nuevas fuentes de energia para los UAV.
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Factores limitantes

e Duracioén de las baterias
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(Intelligent Energy, 2018)
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Factores limitantes
* Distancias de vuelo y legislacion

13. ¢Qué requisitos minimos deben cumplirse para operar mas alla del alcance
visual del piloto (BVLOS) con una aeronave de mas de 2 kg de MTOM?

Las operaciones mas alla del alcance visual del piloto (BVLOS) con una aeronave de mas
de 2 kg de MTOM requieren que éstas dispongan de sistemas aprobados o autorizados
por AESA que permitan detectar y evitar a otros usuarios del espacio aéreo. En caso
contrario, estas operaciones fuera del alcance visual del piloto (BVLOS) solo podran
realizarse en espacio aéreo temporalmente segregado (TSA) al efecto. Ademas, la
aeronave debera tener instalado un dispositivo de visidn orientado hacia delante.

Estas operaciones requeriran de una autorizacién por parte de AESA basada en un
estudio aeronautico de seguridad especifico.

10. éQué es una operacion dentro del alcance visual aumentado (EVLOS)?

Un vuelo dentro del alcance visual aumentado (EVLOS, por sus siglas en inglés “Extended Visual
Line Of Sight”) es aquella operacion en la que el contacto visual directo con la aeronave se
satisface utilizando medios alternativos, en particular, observadores en contacto permanente por
radio con el piloto.

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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Factores limitantes

Operaciones desde embarcaciones
* Espacio reducido para despegue/aterrizaje
« Home dinamica
 Robustez de los sistemas

 Ambiente agresivo
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Factores limitantes

Alternativas

Operaciones desde embarcaciones

e Sistemas hibridos VTOL

» Sistemas de navegacion guiados por vision
» Sistemas de proteccion y recuperacion
» Datalink a estacion de tierra
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Accion 2.1

Definicion de las caracteristicas.de larsensorica abordo

Actividad 2. Desarrollo de sensores y herramientas informaticas para vehiculos aéreos y marinos

Accion 2.1

Definicién de las caracteristicas del sensor
RGB a bordo e identificacion de los
aspectos técnicos a tener en cuenta para
contar con un sensor que sea capaz de
realizar la obtencién de imégenes de
calidad para el posterior levantamiento
topogréfico

Disponer de sensores térmicos y
multiespectrales es muy importante en
los estudios de vulnerabilidad en
regiones costeras dado que aporta
datos sobre temperatura superficial y
comportamiento de bandas fuera del
visible (IR cercano fundamentalmente)
que se relacionan con procesos
biolégicos, descargas naturales de
aguas subterraneas, blooms de algas,
tubidez, etc.

Accion 2.2

Disefio y construccién o adquisicion vy
transformacién de un USV y un AUV, capaz
de operar auténomamente.

En esta accion se llevara a cabo una
seleccion del casco y elementos
estructurales auxiliares: los cascos de
los USV se pueden agrupar en cascos
inflables rigidos, monocascos,
catamaranes (cascos gemelos) vy
trimaranes (cascos triples), cada uno
de ellos con multitud de variantes. Esta
gran cantidad de disefios se relacionan
no solo con las diferentes aplicaciones
de USV, sino que revelan también
algunos problemas basicos de disefioy
tendencias en el desarrollo de USV. Por
cuestiones meramente
hidrodinamicas, la forma de un AUV
suele ser constar de un cuerpo
cilindrico central, la popa en forma de
paraboloide y la proa en forma de
elipsoide

Accion 2.3

Desarrollo de un sistema fijo (boya) y un
vehiculo operado remotamente (ROV) con
la capacidad de recoger, transmitir y
almacenar informacién sobre las
condiciones fisico-quimicas en estuarios y
en balsas de engorde en instalaciones de

produccién acuicola

Implementar un prototipo especifico,
que por una parte integre la
informacioén recogida por los sensores
(inerciales, de proximidad,
posicionamiento y visuales) y por otra
permita manejar de forma eficiente los
sistemas de actuacién propios de la
nave primitiva

Huelva, septiembre 2019
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Drone-borne:
Ground truth:

pH measurement Hyperspectral Orthophoto

Imaging
Spectrometry
Chemical
analysis '
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= Actividad 3. Puesta a punto y verificacion de tecnologia con los consiguientes ensayos en piscifactorias,
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Realizaciéon de un nimero de vuelos de
prueba para la inclusién del equipamiento
en la Declaracion Responsable del

Operador ajustados a las caracteristicas
técnicas del equipo

Realizacion de vuelos piloto operativos

Accion 3.2

Desarrollo de una plataforma en tierra,
que permitird monitorear en tiempo real el
estado del USV y el AUV y su equipo de a
bordo

La estacion se disefiara para que pueda
ubicarse en una instalacioén en tierra, en

Accion 3.3

Integracién de las distingas herramientas y
sensores, en funcion de las distintas
misiones para que se disefara la boya y el
ROV. Ensayo en estuarios y piscifactorias

Se realizara la puesta en funcionamiento
de un vehiculo operado remotamente

S

g para la puesta en marcha de la un vehiculo mévil o un barco en alta (ROV) con capacidad auténoma o
0 metodologia mas adecuada para la mar. Este sistema eventualmente se semiautbnoma en un espacio abierto
-8 obtencién de productos fotogramétricos alimentarda y complementard con tipo piscifactoria y/o estuario, con objeto
'5 de alta calidad y gran superficie en las informacion meteoroldgica y de proporcionar informacién en tiempo
g zonas costeras objeto de estudio oceanografica disponible en tiempo real real sobre la abundancia y distribucion
o en el drea de trabajo (corrientes de por talla de la especie objetivo cultivada,
.g marea, viento, oleaje entre otros) a lo que permitird una mejor planificacién
E través de modelos de los despesques y los lotes de venta

g oceanometeorolégicos y sistemas

uE integrados de acceso a la informacion.

s La implementacién de este

s procedimiento permitira en una sola

utilidad la toma de decisiones 6ptima en
el entorno de afeccion de las
condiciones dindmicas en la que se
desarrolla la actividad de los vehiculos
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FIGURE s. Unnamed auuaﬂ syﬂemdenvod data products at a 0.405- km® (100-acre) wetland mitigation bank in Cameron Parish, Louisiana
E 2 (A) i patial imagery, (B) digital surface model with survey-grade elevation values relative o the North American Vertical
Datum of 1988 (Geoid09), ((.) nomalized difference vegetation index (NDVI), and (D) classified vegetati age by domi Species.
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Table 1 Comparison of UAVs and satellite imagery

Platform Spatial resolution (m) Repeat cycle Factors affecting
image quality
Satellite MODIS 250/500/1000 16 days Atmospheric absorption,
MERIS 300/1200 35 days scattering and reflectance;
AVHRR 1100 Daily cloud coverage; weather;
terrain relief
Landsat TM  TM: 30/120; ETM+:15/30/60; OLI&TIRS:15/30/100 16 days
SPOT SPOT 1-4:10/20; SPOT 5: 2.5/5/10/20; SPOT 6-7: 1.5/6 26 days
UAV < 0.5, canreach the level Can be several times Weather; terrain relief
smaller than 0.1 each day
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/,cOmMo un sistema cooperativo USV-UAV podria
contribuir a este tipo de estudios?

/,s€ podrian considerar drones-tethering?
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