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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 gestibn a escala regional de Ia
vulnerabilidad

Estudio e identificaciéon 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 mas
apropiadas que debe poseer el sistema
RPA. Se prestara 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  gestibn e
investigacién de aguas marinas y aguas
continentales

Estudio sobre fabricacién o adquisicion
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 investigaciéon del medio
acuatico, tanto en zonas costeras y mar
abierto como en masas de agua
continental.

Accién 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 metodoldgicas, la
implantacién de nuevos procedimientos
de manejo y control, la instalacién de
nuevos equipos o inversiones
estructurales en explotaciones acuicolas
y zonas estuaricas.
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Principales caracteristicas:

* Productividad 500 Ha/h.

e Autonomia maxima 3 h.

* Vuelo automatico.

* Programacion y control de la mision.

e Equipo multisensor (embarca sensores
RGB, térmicos y multiespectrales).

 GPSL1/L2 RTK/PPK RINEX3.x

* Incluye software de procesamiento y
tratamiento de datos.

* Lanzamiento a mano o mediante
lanzadera.
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Accion 2.1

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

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 construcciéon o adquisicién y
transformacién de un USV y un AUV, capaz
de operar auténomamente.

En esta accién 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) y
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 disefio y
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
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Actividad 2. Desarrollo de sensores y herramientas informaticas para vehiculos aéreos y marinos

Accién 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
informacién 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
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Principales caracteristicas:

* Sistema de post-procesado cinematico

* Sensor visible RGB Zenmuse X4S de 1
pulgada de 20 megapixeles y una ISO
maxima de 12.800; objetivo compacto
equivalente a 24 mm; alta resolucion
de 84 ° FOV; precision de +0.01°
combinada con las tres bolas de
amortiguacion.
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transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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Accién 3.1

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
para la puesta en marcha de la
metodologia mas adecuada para la
obtencién de productos fotogramétricos
de alta calidad y gran superficie en las
zonas costeras objeto de estudio

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 instalacién en tierra, en
un vehiculo mévil o un barco en alta
mar. Este sistema eventualmente se
alimentara y complementard con
informacion meteoroldgica y
oceanografica disponible en tiempo real
en el area de trabajo (corrientes de
marea, viento, oleaje entre otros) a
través de modelos
oceanometeorolégicos y  sistemas
integrados de acceso a la informacién.
La implementacién de este
procedimiento permitird en una sola
utilidad la toma de decisiones 6ptima en
el entorno de afeccion de las
condiciones dinamicas en la que se
desarrolla la actividad de los vehiculos
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Actividad 3. Puesta a punto y verificacion de tecnologia con los consiguientes ensayos en piscifactorias,
estuarios y mar abierto

Accién 3.3

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

Se realizara la puesta en funcionamiento
de un vehiculo operado remotamente
(ROV) con capacidad auténoma o
semiautbnoma en un espacio abierto
tipo piscifactoria y/o estuario, con objeto
de proporcionar informacién en tiempo
real sobre la abundancia y distribucién
por talla de la especie objetivo cultivada,
lo que permitird una mejor planificacién
de los despesques y los lotes de venta
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 Hemos realizado misiones de prueba de hasta 12 km lineales en una
jornada de mafnana

* Se han realizado productos fotogramétricos con correccion de
posicionamiento mediante post-procesado cinematico con precisiones

de geolocalizacidon por debajode 5cm en Zy de 3 en X-Y.

* Se esta implimentando el sensor multiespectral en el sistema de ala fija

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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median of 52914 keypoints per image

1059 out of 1079 images calibrated (98%), all images enabled, 2 blocks

0.41% relative difference between initial and optimized internal camera parameters
median of 14858.6 matches per calibrated image

yes, no 3D GCP
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