


CARACTERISTICAS GENERALES

Desplazamiento: 6,000 ins. Tripulacion : 50 Marinos / 60 cientificos =110
Calado Maximo: 5.95 mits. Veloc. Max.: 16 nudos
Autonomia: 51 Veloc. Crucero: 12 nudos




CARACTERISTICAS GENERALES

Uctores y <:‘~o.mponentes Dos (2) Propulsofé'é Transversales
del equipamiento hidrografico Bow Thruster - 800 kw— ——
instalados en las quillas retractiles Rolls Royce Marine - _




EQUIPOS DE INGENIERIA

“ FPerwwane de investigacién, une. de los
mds avanzades del planeta” - QE Marine 4




AREAS PARA LA INVESTIGACION CIENTIFICA

Laboratorio de Geologia Marina - 15 m2
Laboratorio de Oceanografia - 20 m2
Laboratorio HOUmedo - 26 m2
Laboratorio Seco - 24 m2

Laboratorio Quimico -15 m2

Laboratorio de Levantamientos
Hidrogrdficos - 26 m2

Laboratorio Hidro-oceanografico - 18 m2
Laboratorio Meteorolégico - 26 m2

Hangar Oceanogrdfico - 85 m2




EQUIPOS HIDRO- OCEANOGRAFICOS
<c~\., DE ULTIMA TECNOLOGIA
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ESTANDAR DE COMPARTIMENTOS




ANO DE FABRICACION

ESLORA/MANGA/DESPLAZAMIENTO

CAPACIDAD TRABAJOS DE PESCA
EQUIPOS HIDRO-OCEANOGRAFICOS

PORTATILES
APOYO LOGISTICO

TRIPULACION/AUTONOMIA/PROPULSION

ALCANCE DE LEVANTAMIENTOS
HIDROGRAFICOS

CAPACIDAD PARA EFECTUAR GEOLOGIA
Y GEOFISICA

SISTEMA DE POSICIONAMIENTO
DINAMICO

CLASIFICACION PARA NAVEGACION EN
AGUAS POLARES

SONARES DE AGUAS .
PROFUNDAS/HIDROGRAFICO/GEOFISICO
/ PESCA

B.A.P. CARRASCO
2016

95.3M/18M/5000 TN

ECOSONDA DE PESCA EK-80/REDES DE

PESCA DE KRILL Y PLACTON

02 AUV
01 ROV

CUBIERTA PARA CONTAINER/CUBIERTA

PORTA HELICOPTERO

110/51 DiAS/4 GENERADORES 2250KW

11000 M

CUENTA CON UN SONAR SiSMICO SBP

120

DP 2

ECOSONDA MULTIHAZ EM-
122/ECOSONDA MONOHAZ EA-
600/SBP 120/EK80

RSS DISCOVERY
2013

99.7M/18M/6260.8 TN

ECOSONDA DE PESCA EK-60

01 AUV
01 ROV

CUBIERTA PARA CONTAINER

52/50 DiAS/4 GENERADORES
1520KW

11000 M

CUENTA CON UN SONAR
SISMICO SBP 120

DP 2

NO CUENTA CON NOTACION

ECOSONDA MULTIHAZ EM-
122/ECOSONDA MONOHAZ
EA-600/SBP 120/EK60

CABO DE HORNOS
2013

74.1M/15.6M/3000TN

SENSORES DE PESCA/REDES DE
PESCA

NO CUENTAN

CUBIERTA PARA CONTAINER

68/35 DIAS/3 GENERADORES
1520KW

11000 M

CUENTA CON UN SONAR
SISMICO SBP 120

DP 1

NO CUENTA CON NOTACION

ECOSONDA MULTIHAZ EM-
122/ECOSONDA MONOHAZ EA-
600/SBP 120/EK120

VITAL OLIVEIRA

2015

78M/20M/3500TN

SENSORES DE PESCA
01 ROV

CUBIERTA PARA LLEVAR
CONTAINER/CUBIERTA PORTA
HELICOPTERO

140/60 DIAS

4000 M

CUENTA CON UN SONAR
SISMICO SBP 122

NO

NO CUENTA CON NOTACION

ECOSONDA MULTIHAZ EM-
122/ECOSONDA MONOHAZ EA-
600/SBP 120/EK302




B.A.P. “CARRASCO"




B.A.P. “CARRASCO"




CAPACIDADES DEL B.A.P. “CARRASCO"

AREA DE OCEANOGRAFIA FiSICA Y QUIMICA:

Contara con equipos de muestreo de agua de mar que permitira:

- Monitoreo del fenédmeno del Niiho

Elaboracion de mapas de corrientes ocednicas superficiales y sub superficiales
Identificacion de la composicion de los sedimentos superficiales en suspension y
contaminaciéon marina

Andlisis de la columna de agua hasta los 5000 metros de profundidad

Definicién de canales de sonido por areas

Identificacion de la termoclina para fines de la Defensa Nacional




CAPACIDADES DEL B.A.P. “CARRASCO"

LEVANTAMIENTOS HIDROGRAFICOS

En el drea de Hidrografia se cuenta con equipos acusticos y vehiculos autonomos de
Ultima tecnologia que permitirdn:

- Elaboracion de las cartas de navegacion del Plan Cartografico Nacional

* Mapeo completo del fondo marino
« Identificacion de la estructura del lecho marino hasta los 500 metros del subsuelo

- Identificacion de obstdculos submarinos y pecios (arqueologia submarina)

fe g




CAPACIDADES DEL B.A.P. “CARRASCO"

AREA DE BIOLOGIA

El buque contard con una ecosonda de prospeccion pesquera cientifica y redes que
permitiran:

- Identificacién y monitoreo de los recursos hidrobiolégicos

- Distribucidon de recursos pesqueros a través del andlisis de la temperatura del agua
de mar

« Andlisis de la migracion vertical de la biomasa
 Estudio de la termoclina, oxiclina, zooplancton y fitoplancton

| General
Frocmany G118 2N

: Latest ping
Putse e cton: 1124 i




CAPACIDADES DEL B.A.P. “CARRASCO"

AREA DE GEOLOGIA

El bugue contara con una ecosonda multihaz y equipos para estudios geolégicos marinos
que permitiran desarrollar los siguientes productos:

- Carta Geolégica Marina Nacional

- Atflas Geoldégico Nacional del fondo marino

- Composicion geolégica de la plataforma continental

Monitoreo de la dindmica de las fallas geolégicas activas
Identificacion de zonas de hidrocarburos y nédulos de manganeso
Identificacion de paleo tsunamis y zonas vulnerables costeras

Prospeccion sismica .ﬁ_

; ' ﬁ‘én de Cabo Blanc
™ '

. . .

) ¥ 0 ; '._ L N, ,/- |
& ¢ -Poliquetos® + sy -



CAPACIDADES DEL B.A.P. “CARRASCO"

METEOROLOGIA MARINA

Se podra elaborar y obtener informacion insitu de:

Parametros de la interaccion del océano-atmésfera

Monitoreo de los frentes y cambios climaticos

Identificacion de los parametros fisicos y quimicos del aire

Elaboracion de prondsticos meteorologicos maritimos de precision

- Avisos Especiales de condiciones meteorologicas del area de responsabilidad
Nacional METAREA XVI
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CAMPANA ANTARTICA

CAMPANA CON EL B.A.P. “CARRASCO”
120 DIiAS




OPERACION A TRAVES DE CONVENIOS Y OTROS

« Campanas Antarticas (RREE) (MINDEF)

« Cruceros Regional Oceanografico (CPPS) (IMARPE)

« Fondos Marinos (INGEMMET) (IGP)

« Proyectos de Investigacion (Concytec)(Universidades)
Cruceros Oceanogrdaficos Nacionales (ENFEN)

« Instituciones y Universidades Internacionales (IRD Francia)(IEO
Espana) (TRAGSA Espana)

ESTUDIO
NACIONAL
DEL
FENOMENO
“EL NINO”

CONCY_

CONSEJO NACIONAL DE CIENCIA,
. TECHOLOGIA E INNOVACION rIb\IUI{? 1GA

RINCEMMET

de recherche
développement
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C. de N. Fernando VEGAS
Castaneda 2

email: fvegas@dhn.mil.pe
www.dhn.mil.pe e




AUV HUGIN 3000 - KONGSBERG

AUV “AUTONOMOUS UNDERWATER VEHICLE"

Robot submarino de operacién y trayectoria programable, capaz de desplazarse en
forma independiente por periodos de tiempo establecidos y en funcion a su autonomia.




AUV HUGIN 3000 - KONGSBERG

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Modo de operacion: Supervisado
Hipap link: actualizacion de posicion.
No considera el empleo de sonoboyas.
Alta precision, mayor control del AUV.
Lobulo de transpondedor disenado para
tal fin.

Marca

Kongsberg Maritime

Modelo

HUGIN-3000

Prof. de operacion

3000 metros

Longitud 5.4 metros
Didmetro AUV 0.75m
Peso en aire 837 kg

Peso en agua

Flotabilidad neutral

Min. y max.

velocidad 2O MUeIsE

Voltaje 44.5V nominal

Energia 2 baterias serie K235 de 16 Kwh

Tiempo de carga

8 horas después de una
descarga completa

Tiempo estimado de
duracion

Con MBE; 2 BATERIAS - 24 horas a

3 nudosy 18 horas a 4 nudos




AUV HUGIN 3000 - KONGSBERG

Cubierta de Popa Hangar Oceanogrdfico
; ; EEET | Stinger [ ]
= ' Armario de Carga [}
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AUV HUGIN 3000 - KONGSBERG

MEJORAS
AUV 1
Ecosonda Multinaz EM2040
Side Scan Sonar SSS, Perfilador de fondo
Sensor de hidrocarburos
PRESTACIONES: HIDROGRAFIA, LOCALIZACION E IDENTIFICACION DE MINAS, INSPECCION
DE TUBERIAS SUBMARINAS, BUSQUEDA Y RESCATE DE SS, LOCALIZACION DE HIDRATOS DE
GAS, etc.

AUV 2

Ecosonda Multihaz EM2040, Side Scan Sonar SSS, Perfilador de fondo, Camara digital
PRESTACIONES: LOCALIZACION DE MINAS, ARQUEOLOGIA SUBMARINA, INVESTIGACIONES
GEOLOGICAS, etc.

Operacion 3000 metros
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GLIDER

NO FUEL
NO CREW
NO LIMITS

THE WAVE GLIDER SV3 PLATFORM




WAVE GLIDER

Cuenta con los siguientes sensores:

« Receptor AlS

Estacion meteorolégica

CTD - OD

Sensor de olas

ADCP

Paneles solares
« GPS

Sistema de comunicacion satelital




WAVE GLIDER

APLICACIONES GENERALES:
- Recoleccion de data oceanogrdfica

- Monitoreo y vigilancia de un drea restringida

- Recoleccién de datos y navegacion durante un

huracdn

« Medicién de la temperatura del agua en la Antdrtida

« Guerra antisubmarina
 Deteccion de minas submarinas

« Monitoreo de tsunamis

 Monitoreo del FEN °




WAVE GLIDER

BENEFICIOS:

- Recoleccion de informacidn en tiempo real y de forma

permanente hasta por los 6 meses, no requiere = — ——= — — e

Tsunami E;T'Iyﬁ

combustible ni tripulacién — R

« Capacidad de integrar ofros sensores

- Navegacion precisa e inteligente

Bottom Pressure
Recorder (BPR)

« Emite alertas inmediatas acelerando la toma de -

decisiones
 Reduce riesgos y costos

« Silencio acustico sin emision térmica
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- Dificilmente detectable por su poca visibilidad ‘.-‘-_,f-‘ﬁ_“ [




GLIDER - PRUEBAS DE EQUIPO

PRUEBAS REALIZADAS EN HAWAII POR LA COMPANIA LIQUID ROBOTICS
CON LA PARTICIPACION DE CUATRO (4) HIDROGRAFOS DE LA DIRECCION DE HIDROGRAFIA




GLIDER - PRUEBAS DE EQUIPO

4Y/ARINE2046

Q47820116




ROV FALCON DR




ROV FALCON DR

ROV “REMOTELY OPERATED VEHICLE"

Robot submarino no tripulado y conectado a una plataforma de superficie por medio
de un umbilical, donde la energia y las ordenes se envian mediante un mando a
distancia a través del umbilical.

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Largo-ancho-alto 1,066 m-60cm-63.5cm

Peso 80 Kg

Rango de profundidad 1000 m

Empuje frontal 50 KgF

Empuje lateral 28 KgF

Empuje vertical 13 KgF

lluminacion 2 ldmparas LED-LAM-20 / 3520 LUmenes

Cdamara Color

Sensor navegacion Compd; magnético, movimiento y
profundidad

Palanca de agarre Cuchilla - 3 tenazas

Auto - piloto Rumbo y profundidad




ROV FALCON DR

UNIDAD DE SUPERFICIE

> Unidad de Fuente de Alimentacion
> Unidad de Control

> Unidad de Interface

> Unidad Multiplexora de Fibra Optica




ROV FALCON DR

APLICACIONES

> Reconocimiento de naufragios

> Inspeccion de tuberias, muelles, estructuras
de fondeo, casco de embarcaciones

> Estudios de impacto ambiental: arrecifes,
redes fantasmas

> Observacion de trabajos de buzos


INSPECCION DE TUBERIAS.mp4

ROV FALCON DR

DIAGRAMA DE UBICACION DEL SISTEMA

Winche Eléctrico

Unidad de control

Vehiculo Falcon DR

)
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Afc6 Rebatible de Popa
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USS Susan B. Anthony

Zolor By
TIrpth

Photo # B8 510 5 1 B. Anthony at ¢

Buque de Transporte de Tropas: 161m’ 18 nudos
Golpeo una mina en un canal “barrido” el 7 Junio 1944




SS Leopoldyville

Survey Matrix = Median Color By

Depth

35.7

Impactado por dos torpedos alas 17:54 hr.
Se hundid por la popa a las 20:40 hr.

. Sy 0 ' e Z Scale=1.0 100 \DflgwAngle
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Color By
Depth

35.0

Submarino alemdn, hundido el 5 Julio
1944 por cargas de profundidad

43.5

22.0




"

\_\.\ i \\a.m....s.v A \\“\ L \\
i m

2
),
-
O
| -
O
[

n
i

..\.z

.
o

i)
.

7




Tanques




)

[o

ic

£
<
o
£
©
=
0.
-
wy
@
O
S
o
o
=
T
e

Muelles




MULTIHAZ EM122

£




MULTIHAZ EM122

Especificaciones Técnicas

Frecuencia de operacion 12 kHz

Rango de profundidad 20-11000 m

Ancho de barrido 6 veces la prof. 6 30 km
QProx.

Transmision de haces 150°x1°

Recepcion de haces 1°x30°

NUmero de haces 288

Perfiles por ping 2 en modo Dual Swath

Compensacion Yaw + 10 grados

Compensacion Pitch + 10 grados

Compensacion Roll + 15 grados

Patron de sondaje

Equidistante / equiangular

Conftrol de ganancia

Automdtico

Visualizacion de la columna de
aguda

Automdtico

Integracion con Sub Bottom
Profiler

Kongsberg SBP120

Mammal Protection




MULTIHAZ EM122

Sistema de Posicionamiento:
« SEAPATH 330
Perfiladores de Velocidad del

Operator Sonido:
Station «  AML Minos X

« AML Micros X

o Interfaces:
Positioning systems
Attitude (roll, pitch and heawve)
Heading
Clock
Trigger input’output
Clock symchronization
Welociby

Unidad
Transceptora

CONFIGURACION GENERAL

Estacion de Trabajo

Unidad de Procesamiento -

Imtermnal
Etherneat

Etheaernet

Optional: Sub Bottom Profiler .

Junction Box

SBP Transductores sductores Tx

sSBP
Transmit transducer array




MULTIHAZ EM122

APLICACIONES

CARTOGRAFIA 100% ENSONIFICACION:

« Elaboracion de cartas nduticas.

« Batimetria previa a la readlizaciéon de trabagjos
con AUV, SSS, ROV, Piston Corer, etc.

Estudios geoldgicos y geofisicos.

Exploracion de recursos minerales.

Investigacion de ecosistemas submarinos.
BUsqueda y Rescate.

OBTENCION DE DATOS DE LA COLUMNA DE AGUA:

 Visualizacion y registro de objetos en la columna
de agua (mdadstiles de embarcaciones hundidas,
fugas de gases o flujos de aguas termales del
fondo marino).

BUSQUEDA DE SINIESTROS MARITIMOS Y AEREOS:

« Operaciones de busqueda a gran escala y
profundidad (siniestros aéreos en el mar,
naufragios).




MULTIHAZ EM122

APLICACIONES

CLASIFICACION Y CARACTERIZACION DEL FONDO

SUBMARINO:

 Mediante el empleo de data batimétrica y
software Caris.

- Trabajo serd corroborado mediante muestras
tomadas por el “Piston Corer”.

UBICACION Y REPRESENTACION DE  FALLAS

GEOLOGICAS:

« Tales como: canones submarinos y/o fallas
geoldgicas a grandes profundidades.

- Se empleardn los software Caris H&S y Caris Base
Editor.




MULTIHAZ EM122

B TRANSDUCTORES VISTA LATERAL (ER)
B SALA DE SERVIDORES )

[ ] SALA DE TRANSDUCTORES

Bl LAB. LEVANT. HIDROGRAFICOS

CUBIERTA PRINCIPAL




MULTIHAZ EM122

GRAPHIC: JAMIE BROWN

Into the deep SOURCE: HADES

Depth of ocean trenches in the hadal zone:

KURIL-KAMCHATKA 10,542m SALEUTIAN 8109m
3

1IZU-OGASAWARA
JAPAN 9000m& -
PHILIPPINE 10,882m'a @ 2810m CAYMAN 7686m

® MARIANA11,033m _  © & PUERTO RICO 8605m

BOUGAINVILLE MIDDLE
JAVA & »8006m AMERICA 6662m

7455m @TONGA @ PERU-CHILE 8065m
A 10,882m

KERMADEC SOUTH SANDWICH

Ocean zones 10,047m 8428m

BATHYAL ZONE

ABYSSAL ZONE




DESCRIPCION DE LAS CLASES DE NAVEGACION POLAR
Res. 1024 Cap.102/12/09 OMI

NAVEC%POLAR DESCRIPCION GENERAL
PC1 Navegacién durante todo el aino en tipo de aguas cubiertas de hielo
PC 2 Navegacién durante todo el aio en condiciones moderadas de hielo de varios ainos
PC3 Navegacion durante todo el ano en hielo del segundo ano que puede incluir trozos de hielo de varios anos
PC 4 Navegacion durante todo el aio en hielo grueso del primer ano que puede incluir frozos de hielo viejo
PC5 Navegacion durante todo el aino en hielo medio del primer aino que puede incluir frozos de hielo viejo
PC é Navegacion en verano v otono en hielo medio del primer ano que puede incluir frozos de hielo viejo

Navegacion en verano v otono en hielo delgado del primer ano que puede incluir trozos de hielo viejo

353



DISPOSICION DE LABORATORIOS
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ESTANDAR LABORATORIOS




ESTANDAR LABORATORIOS




REDES CIENTIFICAS

IKMT
(1saacs-Kidd-Midwater Trawl)

T

Modificacion de la Isaacs-Kidd-Midwater Trawl — IKMT para la recoleccidn de grandes cantidades de
placton.

Area de apertura aprox. 7,2mz, longitud: 10m, luz de malla 500 micras

No. 438 250
No. 438 750
Accesorios Accessories (not included)
No. 438 252 Red de recambio, 500 micras No. 438 416 Depressor 22 kg
No. 438 255 Recubrimiento de red de recambio No. 438 110 Flowmeter

HORIZONTAL NETS, BONGO NET

»>

Double net ring of stainless steel. 60 cm diameter each, with Nylon webbings and zip fasteners.
Two Nets of 250 ¢cm length each, standard mesh size 500 microns. Two PVC net buckets with

distance rod.

REDES DE PLACTON SEGUN APSTEIN

Hay tres versions disponibles:

4

-

SS4 DoorSe

Multifunctional sensor with many functions-

Distance,. Angle, Temperature, Depth, Tension
Very accurate measurements and automatic correction
of the speed of sound in relation to depth and sea temp.
Up to 700 hrs operation time and very quick charging
Solid construction and plastic protects against damage

& scaANMAR

NET SONDA




REDES CIENTIFICAS




CAPACIDAD DE CARGA DE BODEGAS

C.N.P. FREIRE

Bodegas de cargas S.A

CAPACIDAD:
* Combustible Diesel: 220,700 GLNS.
* Combustible: JP5-11,000 GLNS.

* Agua: 80 TN.
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GRUAS DE USO PARA LAS BODEGAS ~ ALMACENES DE VIVERES



CAPACIDAD DE CARGA ADICIONAL

z 2y v CANTIDAD DEL POSTOR MARCA PAIS
DESCRIPCION @ INFORMACION TECNICA COMPLEMENTARIA CANTIDAD O CUMPLIMIENTO FABRICANTE | PROCEDENCIA

Capacidad para 11.17 2 Contenedores de 1 TEU. Por lo menos 2 Cumplimiento 100% C.N.P. FREIRE
transporte logistico 2x1TEU S.A.

T :,f \.,T,.-'
"

CUBIERT,
T8l

10x 4P = 40

CAPACIDAD PARA TRANSPORTAR DOS (2) CONTENEDORES DE 20
PIES CADA UNO, POSICIONADOS EN LA CUBIERTA PRINCIPAL




, ., CANTIDAD DEL POSTOR MARCA PAIS
DESCRIPCION @ INFORMACION TECNICA COMPLEMENTARIA CANTIDAD =0 CUMFLIMIENTO. | EABRICANTE | PROCEDENCIA

m Cdmara frigorifica de 6 X 3 X 2 mts _ Cumplimiento 100% REGENASA m

Temperatura graduable hasta -20°C Cumplimiento 100% GEA EE.UU.
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CAPACIDAD DE ALMACENAMIENTO FRIGQRiFICO DE MUESTRAS
DE LOS LABORATORIOS DE OCEANOGRAFIA Y OTROS, 36 M3
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* Posicionamiento AcUstico de Alta Precision, esto
se uliliza en gran medida para trabajos con
AUVs y ROV, otros equipos

* Tiene una cobertura de 200°




CTD de perfiles a partir de un barco en movimiento

* Logra perfiles verticales mientras que el buque navega a 8 nudos
* Profundidad 600 mts
 Sensor es recuperable, para multiples usos

* Registra datos en caida libre




ADCP 38 kHz

UBICADO EN EL CASCO DEL BUQUE PARTE PROA

CARACTERISTICAS GENERALES

Resolucidn vertical 16y24m
Rango de trabajo 1000 m
Maximo nimero de celdas 1-128
Angulo del transducer 30°
Trabajo a temperaturas -5a45°C

Tarjeta de Interface para Girocompdas

ADCP OCEAN SURVEYOR




ADCP 300 kHz

UBICADO EN LA QUILLA RETRACTIL
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CARACTERISTICAS GENERALES

Resolucidn vertical 1,24y 8m
Rango de trabajo 165 m
Maximo nOmero de celdas 1-128
Angulo del transducer 20°
Trabajo a temperaturas -5a45°C

Compas (tipo fluxgate) y salida para
tarjeta de Interfface de Girocompds

<>

ADCP WORKHORSE MARINER
300 Khz




PRIMER LEVANTAMIENTO HIDRO-GEOLOGICO
CARTA HIDRONAV-112
"PUNTA SAL A PUNTA PARINAS"

DIRECCION DE HIDROGRAFIA Y NAVEGACION



PRIMER CRUCERO HIDRO - GEOLOGICO

PRIMEROS RESULTADOS R INGEMMET

Canon de Cabo Blanco




PRIMER CRUCERO HIDRO - GEOLOGICO

PRIMEROS RESULTADOS RINGEMMET




PRIMER CRUCERO HIDRO - GEOLOGICO

INVESTIGACIONES GEOLOGICAS: HERRAMIENTAS GEQCIENTIFICAS CLAVES PARA IMPULSAR EL DESARROLLO DEL PAIS RINGEMMET

Canon de Talara




PRIMER CRUCERO HIDRO - GEOLOGICO

INVESTIGACIONES GEOLOGICAS: HERRAMIENTAS GEQCIENTIFICAS CLAVES PARA IMPULSAR EL DESARROLLO DEL PAIS RINGEMMET




PRIMER CRUCERO HIDRO - GEOLOGICO
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SIMRAD EK80 SCIENTIFIC ECHO SOUNDER

Descripcion del Producto Simrad EK80:

El Sondeador Cientifico Simrad EK80 es
una nueva ecosonda de allo
rendimiento para la integracion del eco
y la medicién de la fuerza del objetivo
del haz dividido utilizando la tecnologia
de banda ancha con la informacién
confinua de la frecuencia y Ila
resolucion suprema del alcance. El EK80
estd disenado para la estimacion de la
abundancia de peces, el
comportamiento de los mismos y los
estudios de las especies, la cartografia
del kril y el plancton vy, con
aplicaciones en el monitoreo de Ila
contaminacion. El sondeador Simrad
EK80 funciona en la plataforma de
Microsoft Windows. El EK80 cuenta con
facilidades para un registro de datos
completo y de reproduccién sobre la
base de una nueva tecnologia.

llustracion: El EK8O con 6 WBT que constan de (A) Pantalla LCD, (B)

Unidad de Procesamiento, (C) Interruptor de Ethernet, (D) WBT y €
Transductores.

Frequencia: 18 kHz, 38 kHz, 70 kHz, 120 kHz y 200 kHz. % %




MAGNETOMETRO

COMPONENTES DEL SISTEMA

\
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Tow Fish (Pez Remolcdo) Cable (30 mts.) Transceptor Aislado

Software BOB (adquisicion de data)

APLICACIONES

Obtiene datos de anomalias
magnéticas que existen en el lecho
marino.

Compara las mediciones con los
valores conocidos del campo
magnético de la tierra.

Identifica la presencia de objetos y
recursos naturales que contengan
minerales con magnetismo.

Poseen alta sensibilidad.




MAGNETOMETRO

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Modelo

MAGNETOMETRO

Profundidad de Trabajo 3000 m.

Sensor de Presion para 3000 m de profundidad y Altimetro.

El equipo mide 119 cm de longitud y 7,6 cm de didmetro

El equipo tiene una tecnologia de alta sensibilidad omnidireccional

Opera en todas las zonas sin restriccion

Trabaja a toda temperatura

50 m de cable para remolque y recepcion de data en tiempo real

Acepta alimentacion, a partir de 100-240 VAC.

Pesa aprox. 120 gr




SONAR DE BARRIDO LATERAL - EDGETECH 4200

ESPECIFICACIONES TECNICAS

FRECUENCIA DE TRABAJO 100/400 kHz

PROFUNDIDAD MAXIMA OPERACION 2000 m.

DIAMETRO 11.4cm.

LONGITUD 125.6 cm.

PESO EN AIREY AGUA SALADA 48/36 Kg.

TEMPERATURA DE OPERACION 0 - 45°C.

SENSORES PRESION, BALANCE, CABECEO Y RUMBO
SOFTWARE DE OPERACION DISCOVER 4200 MP

ALMACENAMIENTO DISCO DURO EXTRAIBLE DE 1 TB
FORMATO DE ARCHIVOS JSF - XTF

3 PRINCIPALES COMPONENTES:
Estacion de Trabajo Towfish




SONAR DE BARRIDO LATERAL - EDGETECH 4200

APLICACIONES

> BuUsqueda y rescate

> Estudios arqueoldgicos

> Inspeccion de cables y tuberias submarinas
> Estudios geoldgicos y geofisicos

» Contramedidas de minas

-“’, -» L

-

Cracked

Concrele

Missing _ _—

Cancrete

o The ancient harbour
and the submerged
ancient breakwater



COMPONENTES DEL SISTEMA

Figure 1 1: 3100 P Portable Topside Open with Laptop

Topside (Procesador)

Cable

SUB BOTTOM PROFILERS EDGETECH - 3100

APLICACIONES

Determinacion de capas de isopacas
(mismo tipo de sedimento).

Estudios de dindmica sedimentaria.
Arqueologia submarina.

BUsqueda de objetos hundidos.
BUsqueda de fuentes hidrotermales.

Obtencion de volimenes de
sedimentos para trabajos de dragado.




SUB BOTTOM PROFILERS EDGETECH - 3100

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Modelo

3100-P

Rango de Frecuencia

2a 16 kHz

Resolucion Vertical

6 a 10 cm (depende del pulso seleccionado)

Penetracion en arena calcdrea ém

Penetracion en arcilla 80 m

Rango de Prof. Trabajo en remolque 300 m

Entrada energia 110/220 VAC o0 12 VDC
Software de Adquisicion de data DISCOVERY

Cable

35 m cable para remolcar el pescado Kevlar reforzado

Formatos de salida de Soft. DISCOVERY

*JFS, *.SEG-y, *.XTF

Ancho de Haz

17°a24°




SUB BOTTOM PROFILERS EDGETECH - 3100

DIAGRAMA DE UBICACION DEL SISTEMA

/ Ubicacién para Lancha Hidrogrdfica

CUBIERT

10% 4P = 40




SUB BOTTOM PROFILERS - SBP 120

El Sub Bottom Profiler (perfilador del
sub suelo), trabaja con frecuencias
bajas que penetran en el fondo
marino y permiten determinar
irregularidades en el suelo y subsuelo
ocednico.

= T2 ;y'i Arena fina
* ‘| Fango

Arena gruesa
Roca




SUB BOTTOM PROFILERS - SBP 120

COMPONENTES DEL SISTEMA
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Transductores de Recepcion (16) modulos Sala de Transductores




SUB BOTTOM PROFILERS - SBP 120

ESPECIFICACIONES TECNICAS

Marca KONGSBERG
Modelo SBP-120
Frecuencia 2.5a 7 kHz

Rango de frabagjo

10,000 metros

Mdaximo ping

4 kHz

Ancho de haz

Transmision: 3/6/12 x 35 grados

Recepcion: 80 x 3/6/12 grados

Longitud de pulso

0.4 a 100 ms

Rango de frecuencia muestreo

20.48 kHz




SUB BOTTOM PROFILERS - SBP 120

DIAGRAMA DE UBICACION DEL SISTEMA

TRANSDUCTOR
TRANSMISOR SBP 120

TRANSDUCTORES
EM 122 Y SBP 120

AN T T LI LIEIT B

‘ CUBIERTA BAJO TECHO DE TANQUES
TRANSDUCTOR
RECEPTOR EM 122-SBP 120




PISTON CORER

. 5,000 mts.

Secciones del testigo etiquetadas Seccion deltestigo cortada longitudinalmente

Instrumento para extraer muestras de sedimentos del fondo marino (subsuelo), para realizar diferentes
estudios en el campo de la Oceanogrdfia.



PISTON CORER

ESPECIFICACIONES TECNICAS

LONGITUD 18 m.

ACERO AL CARBONO OD 114mm./ID 102mm

PVC NUCLEO (TESTIGO) OD 100mm./ID 96mm

PESO MUERTO 1500 Kg. (sistema completo)
MARCA OsIL




PISTON CORER

DIAGRAMA DE UBICACION DEL SISTEMA

CUBIERTA PRINCIPAL Y BANDA DE
ESTRIBOR EN LA CUADERNA 37 APROX.




DISPOSICION DE ANTENAS
Y
SISTEMAS DE COMUNICACION



DIAGRAMA DE UBICACION DEL SISTEMA
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DISPOSICION DE ANTENAS

EQUIPO CANTIDAD GAMA MARCA uso UBICACION
Transreceptor 2 VHF FURUNO FUENTE
COMANDO
PUENTE
T 1 2 MF/HF FURUNO
ransreceptor / COMANDO
.- PUENTE
Transreceptor Portdatil 3 VHF SAILOR GMDSS - Operador
General del Sistema COMANDO
R i li 1 INMARSAT E AILOR
adiobaliza S S © Mundial de Socorro y PUEI\;’TLIJEEI:IA\TLETO
Seguridad Maritimos
Navtex 1 MF SAILOR guri iti COMANDO
Transponder 2 MF SAILOR SART PUENTE
COMANDO
Equipo Satelital INMARSAT C 1 SHF FURUNO PIUIENUE
COMANDO
Comunicaciones 2 EnBQ v
Transreceptor Banda Aérea 2 VHF - AM ICOM qéreqs COMPT. C-
) AEREO
Transreceptor Banda Marina 1 VHF - FM FURUNO Amarre y desamarre PUENTE
= Y | COMANDO
Transreceptor 1 VHF / UHF (AM - FM) HARRIS Equipo base. ESTACION
RADIO
. ESTACION
Transreceptor 1 HF HARRIS Equipo base. RADIO
Teléfono Mévil Satelital 1 Banda Ka SAILOR Comunicaciones ESTACION
satelitales. RADIO
.- . ESTACION
Transreceptor Portafil 10 UHF SAILOR Maniobras. RADIO
Transreceptor Portatil 10 VHF SAILOR Maniobras. ESTACION

RADIO




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)

TRANSRECEPTOR MF-HF GMDSS FURUNO F$2575




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD

MARITIMA SMSSM (GMDSS

_ ANTENA a5
LATIGO TX/RX i
NRO 2 TE |
|
ACOPLADOR |+~ (320023}
DE ANTENA
TX/RX NRO 2 C3

PLATAFORMA N.3

PLATAFORMA N.1

PLATAFORMA N.2

ACOPLADOR DE
ANTENA TX/RX
NRO 1

ANTENA LATIGO
TX/RX NRO 1

VISTA EN PLANTA

MAMPARO CASETA TECH
MAMPARO CASETA TECH
BORDE INFERIOR VISERZ

BORDE SUPERIOR, VISER
MAMPARO DEL PUENTE

VOLADIZO
~#80&
N A
N\ 24
\\ %
\ 0]

ANTENA
LATIGO DSC
NRO 1

220.04
220.04
220.04
220.04
220.04
220.04
220.04
220.04
220.03
220.03

220.03
220.03
220.03
220.03
220.03

/ANTENA
LATIGO DSC
NRO 2




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS

ANTENA DSC ANTENA TX/RX

ANTENA TX/RX
VHF 1 VHF 2 VHF 1 VHF 2



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS

ANTENA VHF

TX/RX 01
PALO DE LUCES DE NAVEGACION

ANTENA VHF
DSC 02

ANTENA VHF
TX/RX 02

E NAVEGACION

ANTENA VHF

DE_OBSERVACION




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)

RECEPTOR NAVTEX ANTENA
NAVTEX



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS

20,043 0:995
1 _
.007 ‘ .006
220,041
PALD DE LUCES DE NAVEGACION l-
ANTENA 0 20.033

NAVTEX

E NAVEGACION

DE OBSERVACION




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD

ERPIRB

MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)

ANTENA VHF-AM NRO. 1



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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COMPARTIMENTO DE CONTROL AEREO (HANGAR)
CUBIERTA NRO. 2

; S — L
: _ -1 s xudl [
] ] 3
| ; : =
0 3/ e i -
]__T_ |_| I:|I_| ] ~“eriranz — H EL LT
Ell:l o et ] o m— .|--—_
T ~ P s
! ] L | i RIS ]
1= |
= —F T 1L T-IEI'“I
41_1[ ] | Fiflat N

COMP. DE CONTROL e

AEREO




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

DT £20459°
PriveR cfe 22005

Z22007 adFa (33200
¢ Bl {7200%T)
FALD DE LUCES DE NAVEGACKOM ." rJ i

H

i

VISTA FRONTAL DEL TECHO PUENTE




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)

CONSOLA TECHO TA ANTENA VHF FM BANDA MARINA



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS

BASE DE ANTENA DE UHF LADO BABOR TECHO BASE DE ANTENA DE VHF LADO ESTRIBOR
PUENTE TECHO PUENTE



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y SEGURIDAD
MARITIMA SMSSM (GMDSS)

BASE DE ANTENA DE DATA LADO BABOR TECHO BASE DE ANTENA DE GPS LADO ESTRIBOR TECHO
PUENTE PUENTE



EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

i (W o
ANTENA GPS - 5 ANTENA HARRIS
HARRIS 7800M F 71 V/UHF 7800M
V/UHF
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

ANTENA LATIGO DE 35 PIES
(NO INTERCONECTADO AL
ACOPLADOR)

ACOPLADOR DE ANTENA
(NO INTERCONECTADA AL

EQUIPO)




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

PALD DE LUCES DE MANEGACION

EGACION
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ANTENA HF
HARRIS RF-7800H
MILITAR




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS

VISTA EN PLANTA

MAMPARO CASETA TECH
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

ANTENA UHF
(LANCHA RIB)

ANTENA VHF
(LANCHA RIB)

ANTENA UHF
(LANCHA RIB NRO 1)

ANTENA UHF
(LANCHA RIB NRO 2)




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

ANTENA VHF - FM ANTENA GPS

Farsrusme




EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)
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EQUIPOS DEL SISTEMA MUNDIAL DE SOCORRO Y
SEGURIDAD MARITIMA SMSSM (GMDSS)

0,003
; : ANTENA GPS
= | 006 PLATAFORMA
220,041 NRO. 5
PALO DE LUCES DE NAVEGACION I-
i
ANTENA VHF

PLATAFORMA

_~~ NRO.3

E NAVEGACION

DE OBSERVACION é: A




BOTES DE RESCATE SEMIRRIGIDOS (RHIB)

Tiene DOS (2) botes semirigidos; el diseno del casco en V, adecuado para alta velocidad en
condiciones climatolégicas adversas. Tienen un sistema de auto drengje y disponen de un sistema de
achique manual y eléctrico.

Caracteristicas:

Equipos:

Eslora: 8.05 m

Manga: 2.75 m

Propulsion: 2 motores fuera de borda 225Hp
Velocidad maxima: 49 nudos

Velocidad sostenida: 41 nudos

Fabricante: Zodiac

Capacidad: 8 tripulantes

UN (1) GPS

UN (1) equipo HF y VHF

UN (1) compas magnético

UN (1) sonar

UN (1) radar

UN (1) AIS

UN (1) Sistema de Carta Electrénica

Se estibardn sobre cubierta en camas especificas y se arriaran e izardn con sus respectivos pescantes. .ﬁ_



CUBIERTA PORTA HELICOPTERO

Tiene la capacidad de operar con helicopteros de diversos tipos ya que cuenta con una
cubierta de vuelo de 22.4 metiros de largo y 13.2 metros de ancho, la cual cumple con los
estandares internacionales para operaciones diurnas y nocturnas, para lo cual cuenta con
UN (1) Radar de banda S, UN (1) Sistema de navegacion aérea tactica TACAN, UN (1)
sistema visual para el posamiento y decolaje de helicopteros (HVLAS) y equipos de
comunicaciones independientes de banda aérea.

a. Tipo de helicépteros que podrdn operar:

(1) AB-212 (2) AB-412 (3) SH-2G Super Seasprite

CUBIERTA DE VUELO, HANGAR Y SALA DE CONTROL




b. Sistema de luces de la cubierta de vuelo:

(1) Cuadro general de comando de lugar.
(2) Pista de la cubierta de vuelo (34 en total)

(3) Luzde sendero

(4) Cuadro del comando de soporte de luz de

sendero.
(5) Luces inclinométricas.
(6) Cuadro del sistema semaférico del comando.
(7) Luz semaférica aGmbar.
(8) Luz semafdrica roja.
(9) Luz semaférica verde.
(10) Indicador acustico de recibo.
(11) Indicador acustico de alarma.
(12) Indicador acUstico de orden transmitida.
(13) DOS (2) reflectores.
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PROPULSORES AZIMUTALES

La hélice azimutal es hidrodinamica y totalmente eficiente, con bajos niveles de ruido y vibracion,
brindando estabilidad de rumbo. Disenada para ofrecer un servicio continuo de velocidad sobre
los 16 nudos, manteniendo una excelente maniobrabilidad sin requerir de un timon.

Los dos (2) propulsores azimutales estan dotados con hélices de paso variable de cuatro aspas y
son accionados por dos (2) motores eléctricos General Electric de 690 V, 1200 RPM, tres fases, 60
Hz y 2600/3300 KW.

El Sistema de propulsidn azimutal contiene tres (3) partes principales:

a. Engranaje conico o superior (engranaje de accionamiento).

b. Parte intermedia (guarnicion del casco).

c. Unidad propuilsora.




EQUIPOS DE NAVEGACION

Cumplen con las recomendaciones de la Organizacion Maritima Internacional (OMI).
Conectados a través de una fuente de emergencia, la cual garantiza su funcionamiento
durante 60 minutos en caso de pérdida de energia eléctrica.

El buque cuenta con un conjunto de equipos y sistemas, centralizados por el sistema
integrado de navegacion, el cual permite realizar una navegacion segura mediante sensores
que nos brindan las ayudas necesarias para la toma de decisiones. Cuenta con un alto nivel
de automatizacion.

La instalacion de los equipos, requeridos por el Convenio Internacional para la Seguridad de
la Vida Humana en el Mar (SOLAS).




LANCHAS SALVAVIDAS

Tiene DOS (2) lanchas salvavidas encapsulados y autopropulsados ubicados uno en
cada banda con su respectivo pescante. Estdn certificadas, tienen una capacidad
conjunta de albergar 85% del personal abordo cumpliendo con la reglamentacion
SPS/'MO (Codigo de Seguridad para Buques de Propésito Especial) Y UNQ CCIpCICidCId madxima de cuarenta
y siete (47) tripulantes por bote.




GRUAS PLEGABLES

Cuenta con TRES (3) gruas de cubierta de tipo marino ubicadas en proa, centro y popa; las
arua de proa y de centro son de 2 Ton. de capacidad, y la de popa es de 14 toneladas. La
arua de proa tendrd como principal finalidad efectuar las cargas del aprovisionamiento
logistico, la_agrua de centro se utilizard para efectuar el izado y arriados de los botes de
rescate, trabajo y las escalas reales a ambas bandas. La grua de popa tiene como funcién
principal efectuar carga y descarga de materiales pesados, asi como contenedores.
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PROPULSORES TRANSVERSALES

Tiene DOS (2) propulsores transversales (Bow Thruster) de paso variable en proa de
accionamiento eléctrico y convertidor del modelo TT-1850 CP de 700/1050 KW de
potencia.

PROPULSORES TRANSVERSALES -ﬁ-
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TIPO DE PROPULSION - DIESEL ELECTRICO

La Planta Propulsora es del tipo diésel-eléctrica, compuesta por DOS (2) propulsores azimutales
de paso variable tipo AZP-120 con una potencia regulada a maxima velocidad de 2 x 2235 KW,
y DOS (2) propulsores transversales (Bow Thruster) de paso variable en proa de accionamiento
eléctrico y convertidor del modelo TT-1850 CP de 700/1050 KW de potencia.

El comando y control de la planta propulsora se realiza a través del sistema de automatismo de
la propulsion, el cual estd capacitado para ejecutar en forma automdtica las siguientes
funciones:

- Lanzamientos y paradas de los grupos electrégenos principales.

« Lanzamiento y parada de los propulsores azimutales y hélices de maniobra.

« Maniobra de los azimutales y hélices de proa.

PROPULSION ESTRIBOR Y BABOR



MOTORES DIESEL MARINO CATERPILLAR

Tiene CUATRO (4) grupos electrogenos principales diesel marca Caterpillar, modelo 3516C.

DOS (2) en sala de mdquina de proa y DOS (2) en la sala de maquinas de popa.

Estos grupos electrégenos cumplen con la normativa IMO Tier Il, estdn provistos con funcién
stand-by, arranque automadtico, inyeccion directa de combustible, sistema de encendido a
presion de aire (30 bar), sincronizacion con el cuadro eléctrico principal, alternadores
disenados sin escobilla para uso marino y calentadores anti condensacion (estufa) de 230 VAC.

Asimismo, generan la energia suficiente para mover los motores eléctricos, que a su vez
moverdn las hélices de propulsion principal tipo azimutal; de maniobra de proa y toda la red
de distribucién eléctrica.

SALA DE GENERADORES PROA Y POPA



SISTEMA DE TRATAMIENTO DE GASES SCR (CATALIZADOR)

Es un sistema de reduccion 6xido de nitrogeno presente en los gases de combustién de los
motores, la reduccion de oxidos de nitrogeno por seleccidén catalitica estd basada en la
reaccion de NO (6xido de nitrogeno) y NH3 (Urea) para formar nitrogeno (N2) y agua (H20).
Normalmente es necesario disponer de una temperatura de aproximadamente 950°C para
que esta reaccién tenga lugar.

Con el uso de un catalizador, la temperatura puede ser reducida a aproximadamente
350°C.




SISTEMA DE POSICIONAMIENTO DINAMICO

Este sistema emplea avanzados receptores GNSS de doble frecuencia, tecnologia inercial y
algoritmos de proceso para proporcionar la mayor exactitud posible en posicion, altitud, rumbo
y sincronizacion a los equipos y sistemas acusticos.

Consta de los siguientes componentes:
- Unidad de Procesamiento (PU): Canaliza datos de posicién

« Unidad HMI: Se le conoce como la unidad de interfface hombre mdquina, donde se realiza la
configuracién de todo el sistema de posicionamiento.

- Sensor de movimiento MRU 5: Brinda datos de movimiento de la embarcacion en pitch
(cabeceo), roll (balance) y yaw (guinada).

- Antenas GNSS: El sistema cuenta con dos (2), la antena N°1 se encarga de brindar la posicion
y la antena N°2 nos brinda rumbo y velocidad de la embarcacion.




SISTEMA DE OSMOSIS INVERSA

Se cuenta con DOS (2) plantas de produccion de agua dulce potable que se destina
para el consumo humano, las cuales tendrdn capacidad de generacién de 12 ton/dia
cada una.

n_J T '

7 = Il
T

5y
<.




PLANTA DE TRATAMIENTO DE AGUA DE LASTRE

Cuenta con un sistema de fratamiento de aguas de lastre para la esterilizacion de los
micro-organismos que contiene el agua de mar por medio de rayos UV. La utilizacion de
este fratamiento en el agua para desactivar bacterias es una tecnologia bastante
consolidada.




SISTEMA AUTOMATIZADO DE MONITOREO Y CONTROL
DE LOS EQUIPOS DE INGENIERIA Y AVERIAS

Es un sistema a través del cual se monitorea, controlq, y realiza la gestion de alarmas de los
sistemas principales de ingenieria del buque, tales como:

Planta de generacion
Sistema de combustible
Sistema de refrigeracion
Servicio de agua dulce
Sistema de sentinas

Sistema de lastre

Sistema de aire comprimido
Sistema de lubricacion
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Cuenta con 2500 senales (800 digitales, 200 analégicas y 1500 seriadas).

Asimismo, tiene un sistema de gestion de potencia el cual optimizara la energia, asi como
evitard el corte de energia ante una mala operacion, permite gestionar y distribuir las cargas
de los diesel generadores, de acuerdo a los diferentes escenarios que se puedan presentar.

2i:8



MOTORES ELECTRICOS GE POWER CONVERSION

Los dispositivos de mando estdn compuestos por dos (2) motores
eléctricos, cada uno conduce sus engranajes planetarios a _Centrol
través de embragues corredizos de seguridad.

Los engranajes estdn directamente conectados a cada pinén.

La rotacion del azimut se fransforma a través de los engranajes a
un gran anillo de sacrificio en la cima de la columna de
accionamiento en la parte infermedia.

En el modo de transito limitard los angulos de giro de azimut
para estar entre +/-35 ° (como timones convencionales) se
puede utilizar sobre la gama de velocidades entera de la nave.
El sistema de control remoto utiliza el registro de la nave (o GPS) |
para comprobar si el puerto o el modo de transporte puede
activarse segun la informacion.

Mientras en el modo maniobra podrad rotar 360°.
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CAPACIDADES DE TANQUES

Las capacidades minimas aproximadas de tanques:

CONCEPTO CAPACIDAD (m3)
Combustible Marino 830,13
Combustible JP5 43,66
Gasolina para motores
fueraborda 3,67
Agua de lastre 865,78
Agua potable 225
Aguas grises 120,35
Aguas negras 31,05

El buque cuenta con tanques de lastre y un sistema de carga y trimado instalado en el
puente de comando, el cual dispondrd de un software que leerd automaticamente tablas
hidrostaticas y de sondas, curvas de estabilidad y mdximo centro de gravedad vertical
(VCG) permitido, para una amplia variedad de trimados y calados. Asimismo, cuenta con
un sistema de tratamiento de aguas de lastre que cumple con las normas MARPOL.




El combustible es aspirado de los tanques de
almacenamiento mediante una
electrobomba de trasvase de combustible
con su respectivo Manifold de vdlvulas para
inferconectar los tanques y efectuar el
frasvase entre ellos. De los tanques de
almacenamiento el combustible (DB-2)
pasard a los tanques de servicio a través de
dos (2) purificadores con capacidad de 1840
I/h. cada una. Los motores aspiraran el
combustible de los tanques de servicio a
través de filiros primarios Duplex segun
recomendacion del fabricante. Las tuberias
del sistema son de acero negro sin soldadura
y uniones con bridas.

Los tanques de combustible estan dotados de
sondas con alarmas por alto y bajo nivel,
atmosféricos y reboses.

SISTEMA DE COMBUSTIBLE

; . D
SUMINISTRO DE COMBUSTIBLE JP-5




SISTEMA DE LUBRICACION

La unidad de lubricacion consta de DOS (2) electrobombas de engranaje de flujo
completo para lubricacion y refrigeracion de la unidad de cada hélice y del engranaje
conico superior.

Una bomba funciona como maestra, mientras que la otra esta en stand-by.

Los Filtros tipo dUplex de aceite son montados en la linea para la filtracion del sistema, un
filtro by-pass también es montado en la unidad de lubricacién para retener particulas
solidas y agua.

La unidad de lubricacion estd equipada con sensores para:
- Alarma de baja presion de aceite.

« Auto lanzado de la bomba del servo.
* Lanzado del motor de accionamiento del dispositivo de seguridad.
- Alarma de obstruccion filtro.




