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Co., Ltd." {DORD) COMO PRIMER INVERSIONISTA CON ARREGLC A LA

RESOLUCION ITI DE LA TERCERA CONFERENCIA DE LAS NACIONES UNIDAS

SOBRE EL DERECHO DEL MAR, COMUNICADA A LA MESA AMPLIADA CON LA
ANUENCIA DEL SOLICITANTE

1. El Gobierno del Japdn, que firmd la Convencidn de las Naciones Unidas sobre el
Derecho del Mar el 7 de febrero de 1983, presentd la solicitud revisada en nombre
de la empresa japonesa Deep Ocean Resocurces Development Co., Ltd. {designada en
adelante comc "DORD"),

2. La solicitud habfa sido originaimente presentada a la Comisidn Preparatoria
de la Autoridad Internacional de los Fondos Marinos y del Tribunal Internacional
del Derecho del Mar el 21 de agosto de 1984. Desde entonces se ha revisado la
lista de coordenadas en la solicitud luego de gue se han resuelto felizmente todas
las superposiciones.

3. El Japén, como Estado certificador, se asegura de gue las dreas con respecto

a las cuales se presenta la solicitud no gse superponen con las reclamadas por los

demds primeros inversionistas mencicnados en los incisos i) y ii) del apartado a)

del parrafo 1 de la resolucidn II de la Tercera Conferencia de las Nacicnes Unidas
sobre el Derecho del Mar.

4, Bl 4rea a que se refiere la solicitud estd ubicada exclusivamente en la Zona,
tal como se define en el articulo 1 de la Convencidn gobre el Derscho del Mar,
fuera de los limites de toda jurisdiccidn nacional.

5. En la solicitud del Japdn figura el certificado de los gastos efectuados
por la DCORD de conformidad con el incisc i) del apartado a) del parrafo 1 de la
resolucidn TI.

6. La solicitud revisada se ha presentado de conformidad c¢on la resolucidn II y
las decisiones de la Comisidn Preparatoria de la Autoridad Internacional de los
Pondos Marincs v del Tribunal Internacional del Derecho del Mar que figuran en los
documentos LOS/PCN/L..41/Rev.l de 11 de septiembre de 1986 y LOS/PCN/L.49 de 6 de
agosto de 1987,
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7. El Japdn ha delimitado el Area solicitada de conformidad con el parrafo 10 de
la Declaracidn relativa a la aplicacidn de la resolucidn IT que figura en el anexo
al documento LOS/PCN/L.41/Rev.l, v ha presentado una solicitud relativa a una
regidn de 225,000 kmz, que se divide en las partes siguilentes:

a) Un area de contribucidn de 17.300 kmz, gque se ha de reservar a la
Autoridad, de conformidad con el inciso ii) del apartadoc 1 d) del parrafo 13 del
anexo al documento LOS/PCN/L.41/Rev,1;

b) Un 4drea que abarca un total de 110.000 km?, que Se reservard a la
Autoridad, ademas de los 17.300 kmz, mencionados, conforme a los apartades 1 a)
y 1 ¢) del pérrafo 13 del anexo al documento LOS/PCN/L.41/Rev.l;

c) Un drea de una superficie total de 52,300 kmZ, que se asignara al
solicitante de conformidad con el apartade 2 del parrafo 13 del anexo al documento
LOS/PCN/L, 41 /Rev.1;

d} Dos Areas de igual valor comercial estimado, cada una de las cuales
tendra una superficie total de 22,700 km<2, una de las cuales se asignara
al solicitante ademds del &rea indicada por éste, y el otro a la Autoridad,
de conformidad con el apartade 2 del parrafo 13 del anexc al documento
LOS/PCN/L.41/Rev.1.

En consecuencia, se asignardn al solicitante y a la Autoridad superficies totales
de 75.000 km? y 150.000 kmz, respectivamente.

8. E]l Estado certificador vy la DORD cumplirdn las disposiciones de la
resolucién II, incluido el pago de un derecho de 250,000 délares, luego de recibir
la notificacidn de inscripcidén de la DORD como primer inversicnista.
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PROSPECCION DE NODULOS DE MANGANESO EN EL JAPON

La prospeccidn de ndédulos de manganeso en el Japdn se caracteriza por el
denominado método de prospeccién progresivamente mis precisa, en que aumenta la
precisién de la investigacidn a medida que avanza la prospeccién. A continuacidn
figuran detalles relativos a sus bugues de investigacién asi como a los métodos y
equipos.

I. BUQUES DE INVESTIGACION
El buque de investigacidn Hakurei-Maru (1.822 toneladas), que se habia

utilizado para la prospeccidn de nédulos de manganeso, se sustituyd en 1980 por
el Hekurei-Maru No. 2 (2.111 tcneladas).

Las caracteristicas especiales del Hakurei-Maru No. 2 comprenden las
siguientes: :

a) Grandes cabrias y un bastidor en A para la botadura, el arrastre y la
recuperacidn de equipo pesado. La cubierta de popa tiene espacio suficiente para
efectuar operaciones sin estorbo. Se dispone de un varadero en la popaj

b) Las maquinas principales dobles de un solo arbol con hélices de paso
controlado aseguran que la posicidn del buque se mantenga con facilidad y permiten
realizar prospecciones a velocidades extremadamente reducidas del buque. Para
mejorar la gobernabilidad, el Hakurei-Maru No. 2 dispone de un impulsor de proa y
una mayor superficie de timdn;

c) Generadores de CA de precisién suministran energia al equipo de
prospeccién geofisica. La corriente alterna del generador principal se rectifica a
corriente continua mediante un semiconductor, y luego se convierte a una corriente
alterna regular y rectangular de 100 a 115 V mediante un regulador automatico de
tensidn.

25 kVA CA 100V 1 @4 60 Hz - 1 unidad
25 kVA CA 115V 1 & 60 Hz -~ 2 unidades

Las especificaciones principales del Hakurei-Maru No. 2 son las siguientes:

Longitud ...cvinnrssnnreceans Mt e eresresaransessssnsrsess 88,8 m

ANCHO teivivnenennsnsasasessancana vessasisesseserenanse 13,8 m

Maxima velocidad de eNSAY0O «.vveso.. terieressscanaearss 17,27 nudos

Velocidad de gervici® veoeveseea. tessvtaasnan wrseeensess 15,15 nudos

MAGUINA Principal «ceeeeeeeeeneecanns e eseeanenas vees 2.100 cv x 2 unidades

Sees
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IMPULSOr dEe DIOG seesseranacesosescsssanssasssssssasscs « 379 KW
LabOratorioS cuiceercnecessconvacaroesssecasvarsssrasss 9 cuartos
Primer laboratorio {(geofisica)
Segundo laboratorio {(planificacidn)
Tercer laboratorio (geologia)
Cuarto laboratorio (anidlisis éuimico)
Quinto laboratoric {computadora résidente)
Cuarto oscuro (fotografia)
Sala de control a distancia de la cabria No. 1
Pafiol de mantenimiento
Sistema de navegacidn
Loran C.
Sistema de satélites de navegacidén de la armada
Sistema munaial de fijacidén de posiciones
Cabritas y graas
Cabria No. 1 Capacidad nominal ...,.... 15,5 toneladas
Cable vivivevsvessensanasse 16 mm g x 10,600 m
Alambre recto de 7 torones
Cabria No, 2 Capacidad nominal ....... 23 toneladas
Cable veiiiissassssssasss 24,6 mn $ x 12.000 m
Cable blindado coaxial
Cabria No. 3 Capacidad nominal +..ee.- 1,5 toneladas
Cable sevaensersvecccrenes 6,9 mm g x 7,000 m

Cable blindado coaxial

Cabria para el hidréfono Capacidad nominal ....... 0,15 toneladas
Cable veeaeveccncencnna ve 3B mm P X 56 m
16 mm g x 180 n

Grla ae charnela Capacidad nominal ....... 5 toneladas
Grua de charnela Capacidad nominal ....... 2 toneladas
Grda de cubierta Capacidad nominal ....... 2 toneladas

fann
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Bastidor y montante

Bastidor en A sobre

el varadero Carga de trabajl ....esss 35 toneladas
Carga de desplazamiento . 5 toneladas
Montante de popa Carga de trabajo ..c.e... 22 toneladas
Carga de desplazamiento . 2 toneladas
Montante de proa Carga de trabajo ...ee... 4 tconeladas
Carga de desplazamiento . 1 tonelada

II. METODOS Y EQUIPOS

A. Prospeccidn geonldgica

1. Toma de muestras con mordaza en caida libre

Una mordaza en caida libre, consistente en un flotador, una mordaza y lastres,
recoge nodulos de manganeso y pequeflas cantidades de muestras de sedimentos cayendo
por su propic peso luego de botarse al mar. Al contacto con el lecho marino, se
sueltan auvtomaticamente los lastres, haciendo que el flotador levante la mordaza.
La boca abierta de la mordaza, conocida también como mandibula, recoge los nédulos
de manganeso y cualesquiera otros materiales que se hallen en una superficie de
¢,13 me (0,35 m x 0,37 m). Al ascender, se cierra el brazo de la palanca
quedando atrapadeos los nédulos en la red de toma de muestras. Las muestras de
sedimentos se recogeran en un tubo. El flotador vence el peso de la muestra y
el recogedor de nmuestras y emerge a la superficie, luego de lo cual se ubica la
mordaza mediante el radiofaro o la luz de la baliza.

2. Toma_de muestras con pala sacatestigos

Una pala sacatestigos es un tipo de sacatestigos encerrado en uha caja, due se
baja al agua mediante una cabria.

El tamafio de la caja instalada de toma de muestras es de aproximadamente
50 cm de ancho x 30 ¢m de largo x 50 cm de altura.

Al contacto con el lecho marino, la caja de toma de muestras penetra en
sedimento v el disparador de la pala actida simultdneamente.

Luego de asegurarse de que la pala excava parte del sedimento bajo el fondo
marino justo por debajo de la caja de toma de muestras, el recogedor de muestras se
iza enseguida con una muestra de sedimento casi sin alterar, con lo que se recogen
muestras de ndédulos de manganeso con la misma apariencia gque en el lecho marino.

VA
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Calda libre Contacto con el fondo Momento de soltar Subida a la
Momento del disparo los lastres superficie
Cierre

Figura 1. Funcionamiento del recogedor de muestras de mordaza
en caida libre (segun el catélogo de Preussag)
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3. Toma de muestras con mordaza Okean

La mordaza Okean es un tipo de extractor de muestras de peso muerts, que se
baja al agua con una cabria.

Al contacto con el lecho marino, la mordaza se cierra gracias al peso muerto
al enrcllarse la cuerda suspendida. Las muestras de nédulos de manganeso y

sedimentos se recogen en la mordaza.

A diferencia de cuando se utiliza la pala sacatestigos, en este caso las
muestras sufren cierta alteracidn.

4. Toma de muestras con sacatestigos de pistdn

La pala sacatestigos y la mordaza Okean son de utilidad para estudiar la
relacién entre los nddulos de manganeso y los sedimentos, pero sdlo penetran en el
lecho marino unas pocas decenas de centimetros. A fin de recoger muestras de una
profundidad de hasta 10 m, se utiliza un sacatestigos de pistdn suspendido por
alambres, aunque adolece de inconvenientes tales como poca eficiencia de
funcionamiento, especialmente en mal tiempo.

Al contacto con el lecho del mar, un tubo sacatestigos penetra en el sedimento
gracias a un peso Y recoge la muestra. Luego se iza el sacatestigos. En el
extremo inferior del tubo para testigos se instala el retén de testigos.

5. Toma de muestras con sacatestigos en caida libre

Un sacatestigos en caida libre, conocido como sacatestigos "Boomerang”,
permite extraer muestras de una profundidad de 1,0 m bajo el fondo del mar. Este
dispositivo, gue funciona de manera andloga a las mordazas en caida libre, llega al
fondo del mar y penetra en éste por su proploc peso, luego de lo cual el disparador
suelta el lastre y hace que se levante el tubo interior solidario al flotador de
vidrio., La lampara estroboscépica dentro del flotador de vidrio parpadea para
identificar su posicidn. El empleo del sacatestigos "Boomerang" se limita a las
noches oscuras en que el mar estd en calma.

A pesar de la facilidad de uso y la eficiencia del tomador de muestras, el

disparador puede no funcionar a causa de no poder penetrar en el fondo (debido a la
presencia de un lecho marino muy duro).

Son
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6. Toma d¢ muestras con cangildn de draga

Un tipico sistema de dragado consiste en un cangildn de draga de tipo de
jaula, un lastre (de aproximadamente 500 kg) y un indicador de sonar, y se hace
funcionar de la manera siguiente:

a) Todo el sistema de dragado se lanza por la bordaj;

b) Se deja que la red de toma de muestras, el cangildn de draga y el lastre
toquen suavemente el fondo del mar, en ese orden., Una vez que se confirma que el
lastre ha tocado fondo por las ondas directas y reflejadas del indicador de sonar,

se deja de desenrollar el alambre:

c) Luego se arrastra el sistema de dragado mediante el alambre de retencidn,
manteniendo el lastre 10 a 30 m scbre el lecho del mar;

d) Enseguida se eleva el sistema hasta soltar la red del fondoc y luego se
vuelve a bajar al fondo marino, repitiendo el procedimiento en b} supraj;

e) Todo el sistema de dragado se iza a bordo.

B. Prospeccidn geofisica

La prospeccidn geoficica de los fondos marinos y del subsuelo se efectla
mediante presiones acdsticas de reflexidn. 8e aplican los siguientes métodos de
prospeccién acistica a lo largo de las lineas de prospeccion proyectadas con
antelacidn.

1. Pistola de aire

Se utiliza ccasionalmente una pistola de aire de un sole cafidén para investigar
la estructura interna de los estratos del fondo marino, La pistola de aire inyecta
directamente aire a alta presidn en el agua generando ondas acusticas de baja
frecuencia. Luego de alcanzar una profundidad de varios cientos de metros bajo el
lecho marine, la onda acilstica de retorno se capta mediante hidrdfonos v se filtra
de modo de obtener una gama de frecuencias entre 31,5 Hz y 125 Hz. Las sefiales de
presidn aclstica que forman parte de las ondas filtradas se someterdn a andlisis
computadorizado de datos.

2. Determinador de perfiles del subsuelo

El sistema determinador de perfiles del subsuelo combina un determinador
de perfiles del subsuelo con un registrador de profundidad de precision y esta
concebido de modo de reducir a un minimo la interferencia entre estos dos
instrumentos. Los datos obtenidos por el registrador de profundidad de precisidn
son tratados en una unidad de procesamiento de datos con lo gque se obtiene un
levantamientc topogréfico de la zona. EL sistema determinador de perfiles del
subsuelo también se utiliza como sistema de apoyo para el registrador de
profundidad de precisiodn.

Seen
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El determinador de perfiles del subsuelo utiliza frecuencias de 3,5 kHz
y 7,0 kHz, que se diferenciar en el uso. Cuenta con dos métodos diferentes de
determinacidn de perfiles. El primer método, que utiliza el procesc ordinario de
onda continua, con ondas de pulsos cortos, medianos y largos, logra una mayor
precisién al utilizar pulsos mds cortos transmitidos a niveles de mayor energia;
el otro métode utiliza una sefial modulada en frecuencia de pulsos largoes,
que puede descubrir seffales sumamente débiles captadas en medio del ruido de fondo,

3. Registrador de profundidad de precisién

Este sistema registrador combina un registrador de profundidad de precisidn
con un determinador de perfiles de subsuelo, concebido como un sistema integrado
de medicidn de la profundidad del agua qgue reduce a un minimo la interferencia
reciproca.

Los datos obtenides del registrador de profundidad de precisidn se envian a
una unidad de procesamiento para obtener registros de la profundidad, gue a su vez
se¢ utilizardn para confeccionar perfiles topograficos. El determinador de perfiles
de subsuelo se emplea para determinar perfiles y funciona como sistema de apoyo del
registrador de profundidad de precisidn.

El transductor de la ecosonda alojado en el domo del sonar (contrastado) emite
una onda de 12 kHz y amplifica y registra las ondas reflejadas del fondo marino
para trazar un perfil de dicho fondo. El sistema permite registrar 64 tipos de
caracteres. Los datos obtenidos también pueden utilizarse como entrada de otros
equipos.

4, Sonda de haz estrecho

El sistema de sonda de haz estrecho es una ecosonda de alto rendimiento para
actividades de medicidn genersles y especiales en esferas de las investigacicnes
oceanograficas tales como oceanografia, biologia marina (peces, plancton, capas
dispersantes) y morfologia.

Debido a su alta energia acistica de salida, la gama de aplicacidn de la sonda
de haz estrecho se extiende incluso a grandes profundidades. Para una medicidn
exacta es imprescindible una resolucidn dptima, incluso en zonas dificultosas
(pendientes escarpadas, fondo con fisuras y desparejo, etc.). Los reguisitos de
un largo alcance, alta precisidén de medicidn (resolucidn) y poder de penetraciodn
del fondo y los estratos se contraponen parcialmente. A fin de lograr resultados
dptimos en estas condiciones de trabajo, se ha dotado al sistema de tres
frecuencias, gue se pueden seleccionar seglin sea necesario,

Condicidn previa para un alto poder de resolucidn de la medicidn es un enfogue
sumamente precise de las ondas ultrasdnicas transmitidas o recibidas. Estos anchos
de haz reducidcs (2,6° a 30 kHz) se logran gracias a un transductor de gran
superficie.

Jaen
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5. Sistema de exploracidn de multifrecuencia

El sistema de exploracién de multifrecuencia proporciona informacidn sobre
la distribucién, la densidad y el tamafio de nédulos de manganeso en el lecho marino
en tiempo real y en forma continua cuando se combina c¢on instrumentos de sondeo
acistico tales como ecosondas y el determinador de perfiles de subsuelo, con los
que suelen estar dotados los buques de investigacidn oceanografica.

La concepcidn del sistema se concluyd en 1978, E1 primer conjunto se instald
a bordo del Hakurei Maru No. 2 y se puso en servicio en agosto de 1980,

Las frecuencias de los instrumentos de sondeo acdstico tales como las
ecosondas, y el determinador de perfiles del subsuelo tedricamente deberian estar
comprendidas en las siguientes gamas a fin de lograr la mejor calidad, yva gue se
considera gque los nédulos que se trata de descubrir tienen didmetros que varia
entre unos pocos centimetros y mas de 10,

Frecuencia 1: 3 a 5 kHz
Frecuencia 2: 8 a 15 kHz
Frecuencia 3:° 25 a 35 kHz

besde luego, es posible obtener informacidn suficiente para fines practicos con
frecuencias distintas de las anteriores. Durante las prospecciones también es (til
una combinacidén de dos frecuencias. El sistema de exploracién de multifrecuencia
puede combinarse con cualguier tipo de instrumentos de sondeo aclistico sin mayor
especificacién, siempre gque las sefiales de salida de las sondas que se reciben de
éstos se amplifiquen linealmente y se controlen para evitar la saturacidn.

C. Observacidn del fondo del mar; cémara de tomas fiias
montada en los recogedores de muestras

Se monta un sistema de cAmara para tomas abisales en cada mordaza de caida
libre, pala sacatestigos y mordaza Okean a fin de fotografiar el fondo del mar
inmediatamente antes de recoger las muestras.

La camara esta encerrada en una caja resistente a las presiones gue imperan en
aguas de 6.000 m de profundidad, y tiene un peso de 2,0 kg suspendido de un alambre
gue actla como disparador electromagnético del obturador para tomar fotos en el
momento del contacte del lastre con el fondo del mar. Este mecanismo se conoce
como interruptor por contacto con el fondo. '

fene
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D. Instalaciones auxiliares

1., Analizador por fluorescencia de rayos X

Las muestras de nédulos de manganeso se secan, trituran y reducen y luego
se analizan a bordo utilizando un analizador por fluorescencia de rayos X,

Los rayos X son ondas electromagnéticas de una longitud de onda de
0,01 a 100 A. Una vez que penetran en un cuerpo, causan emisidén de rayos X
fluorescentes correspondientes a cada elemento contenido en el cuerpo. Un cristal
de rayos X, conocido también como cristal analizador, capta los rayos X
fluorescentes de los elementos de la muestra, cuya intensidad se mide para obtener
un analisis cuantitativo con un contador de centelleo.

2. Unidad central de procesamiento

La unidad central de procesamiento almacena y controla en forma eficaz
grandes cantidades de datos de prospeccidn y realiza diversas funciones tales como
procesamiento, anadlisis y evaluacidén de datos. Ademds, produce diversos tipos de
informacién relativa a la prospeccidn.

Las funciones principales de esta unidad son el procesamiento de datos,
el andlisis de datos y la evaluacidn de datos.

Funcién de procesamiento de datos

Todos los datos de entrada recibidos por este sistema se verificardn, se
reordenaran y se depurardn de conformidad con un formate uniforme, Mediante esta
funcién se garantiza qgue los datcs deseados pueden recuperarse siempre ¢ue sea
necesario.

Funcidn de andlisis de datos

Los datos almacenados con arreglo a la funcidn antes descrita pueden
recuperarse v analizarse para obtener informacidn mis exacta; por ejemplo,
distribucidn, topografia, sedimentacidn, correlacidn, etc, Los resultados
se exhiben en mapas, cuadros y otros documentos.

Funcidn de evaluacidn de datos

Los datos analizados con arreglo a la funcidn antes descrita pueden utilizarse
para obtener estimaciones del valor de los yacimientos en determinadas condiciones.

Soee
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3. Fijacién de posiciones
a) Sistema de satélites de navegacidn de la Armada (NNSS)

El Sistema de Satélites de Navegacidn de la Armada (NNSS) se utiliza para
determinar la posicidn exacta de un bugue que se precisa para ubicar la trayectoria
de prospeccidn, determinando los puntos inicial y final de la prospeccidn, 1la
posicidén del buque cada 30 minutos y sus puntos de viraje, y las posiciones de
muestreo, entre ellas los puntos donde se botan y se recobran las mordazas en caida
libre, asi como los puntos en que las palas sacatestigos y las mordazas Okean se
botan, toman contacto con el fondc del mar y se recobran.

Actualmente se dispone de cuatro satélites, que actualizan sus datos cada dos
horas en promedic, Utilizando los datos de posicidén de un bugue obtenidos de esta
forma se confeccionan cartas de navegacidn y mapas de sitios de muestreo.

Figura 3. ConjJunto de Orbitas de los satélites TRANSIT
(segfin el eatdlogo de Megnavox) ’
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El sistema de la antena y el preamplificador recibe dos sefiales de uno de los
satélites en el sistema de navegacidén TRANSIT. Las sefiales son amplificadas por el
preamplificador y se dirigen a la consocla. La consola utiliza la informacidn del
satélite para calcular la latitud v la longitud con una precisidn de aproximadamente
30 m;, y la Hora Media Universal con una precisidn mayor de 1 seg. Después de haber
detectado un satélite una vez, el dispositivo de rastreo programado del sistema
predice cuando el satélite estard de nuevo disponible y lo buscard en el momento
oportuno. A su vez, cada satélite detectado se almacenard en la memocria del
sistema de modo que el rastreo programado a la larga podra recurrir a todos los
satélites disponibles.

Entre las posiciones de referencia de los satélites, el sistema navega
automdticamente por estima, basandose en datos de la velocidad y el rumbo del
bugque. Los datos de la velocidad y el rumbo se determinan a partir de la corredera
de velocidad del buque y de la brijula giroscdpica. El proceso de estima también
su utiliza para describir el movimiento de un buque durante cada trénsito de un
satélite. Luego de calcular la posicidn de referencia, se aplican ajustes en
latitud y longitud, rectificando asi el error de estima acumuladc. La figura 4 es
un ejemplo del rumbo real de un buque. EI rumbo calculado por estima, como se
exhibe en el sistema, adolecerd de cierto errcr de posicidn. Luego de calcular la
posicidn de referencia del satélite, la posicidn exhibida se corregird de acuerdo
con dicha posicidén de referencia, que tiene una precisidn de aproximadamente 30 m.

Bl sistema también exhibe el tiempo de estima, gque es el lapso transcurrido
desde la dltima actualizacidn de la posicidn del satélite. Esta es una medida
cualitativa de la precisidn de la naveqgacidn, ya que muestra por cudnto tiempo
el sistema ha dependido unicamente de los sensaores de la navegacion de estima,

Rumbo por estima

\

Rumbo real del bugue
/A/

Posiciones de referencia
de los satélites

Figura 4. Rumbo por estima y rumbho resl de un buque
{gsexiin el catdlogo de Magnavox)
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Los satélites TRANSIT giran en torno a la Tierra en érbitas polares de
un periodo de 107 minutos a una altitud de 600 millas nauticas. Las Orbitas
trazan una figura parecida a las tajadas de unha naranija, ensanchadas en el ecuador
y convergentes en los polos.

Los satélites giran en torno a la Tierra de un polo al otro, pero sus orbjtas
no rotan con la Tierra. En consecuencia, las seis drbitas dan la idea de una
"pajarera" esférica estacionaria dentro de la cual la Tierra gira sobre su elje.
Asi pues, cada punto de la superficie terrestre pasa bajo cada una de las seis
érbitas aproximadamente dos veces al dia.

Cada satélite transmite continuamente su posicidén como funcidn del tiempo.
Midiendo. la variacidén de la frecuencia Doppler de las sefiales recibidas a medida
due el satélite se acerca, pasa y va quedando atrds, se puede fijar con gran
precisidén la posicidn del buque con respecto a la trayectoria del satélite. La
precisidén con que se puede fijar la posicidn de referencia del satélite utilizando
este sistema tiene un valor tipico de menos de 30 m. Los errores en la velocidad
de un buque pueden introducir nuevas fuentes de error. Los errores acumulados
en la navegacion de estima luego de dos horas deberian dar como resultado una
precisidn en la posicidn de 2.000 m en la mayoria de las condiciones en el mar.

b} Sistema mundial de fijacidn de posicicnes (GPS)

La DORD proyecta incorporar el sistema GPS para el cdlculo continuo de la
posicidn a fin de reemplazar el actual método NNSS. Sin embargo, solamente se han
lanzado seis de los 18 satélites proyectados, lo que impedird a la DORD utilizar el
sistema GPS durante toda la prospeccidn.

Cuando pase a ser totalmente operacional, el GPS serda un sistema continuo y
mundial de navegacidn y determinacicén de posiciones. Proporcionard informacidn
tridimensional precisa sobre fijacion de posiciones, navegacidén y tiempo para
aplicaciones en tierra, mar y aire. Los satélites operacionales del GPS estaran
distribuidos en forma pareja en seis planos orbitales, a alturas de cerca
de 6.060 m.

Los datos de navegacién determinados a partir de la sefial de un satélite
contienen datos orbitales precisos del satélite, tiempo del sistema, datos sobre la
marcha del reloj del szatélite y mensajes sobre condiciones. Los datos orbitales
del satélite realmente se representan dos veces en un mensaje de navegacidn
completo. Se presentan parametros orbitales precisos para el satélite transmisor
(efemerides) y datos menos precisos para todos los demds satélites posibles
(almanaque) . Se necesitan 12 1/2 minutos para transmitir este juego completo
de datos.

[ene
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La determinacidn efectiva de la posicidn del usuario supone el empleo de las
efemérides para calcular la posicidn de cada satélite que se utiliza en el momento
en que se transmite cada sefial del satélite. El tiempo que requiere la sefial
Para llegar al usuario se determina, salvo las imprecisiones en los relojes que
intervienen, mediante la sincronizacidn del receptor con el cddigo de C/A generado
por el satélite. A continuacidn pueden determinarse seudovalores de la distancia
multiplicando las sumas de los tiempos de propagacicdn y los errores en los relojes
por la velocidad de la luz.

Precisidn de la navegacidn:
Error de posicidn 2D de 35 m, 90% de probabilidad (dependiendo de los

satélites disponibles, la distorsidn geométrica de la precisidn y la calidad del
funcionamiento del componente de control y el componente espacial).

PSRN



5,

ANSS GP8
Loran C ANSS ¥
P . FE—
7 NI eon
sBp
AGN = pistola de aire NBS
— 1300m
MFES = sistema de exploracidn :
de multifrecuencia ’
. t—= 2000m
SEP = Jeterminador de perfiles |
del subsuelo !
|
PDR = registrador de profundidad = 3000m
de preeisién :
|
= estrecho Mordaza en 4
NBS sonda de haz cafds libre r— 000m
|
.4 |
Sacatestigos t— 5000m
en cafda libre j i
~ . Pal Socatesticos |
Cangilén de draga Sacate::iqo’ de pistdn i

Figura §

1384

8T BUl

Bd

Touwdsy

€T H/ANI/HNE/HDd/ 80T



	MENU PRINCIPAL
	MENU PREVIO
	---------------------------------
	Busqueda de CD-ROM
	Resultados de Busqueda
	Imprima

