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1 INTRODUZIONE

A sequito dell'incarico ricevuto da Drafinsub da parte di Autorita Portuale del Mar Ligure Occidentale per il
“Servizio di verifica e attivita propedeutiche necessarie alla demolizione di tre ex barche porta - Attivita di
ispezione propedeutiche alla demolizione” (CIG 93960211D2) il 12/09/2022, sono state compiute, previo rilascio
delle necessarie autorizzazioni da parte delle Autorita competenti, le attivita ispettive programmate, con
l'esecuzione di una mappatura stumentale multibeam alla barca-porta n° 4.

Le tre barche-porte sono state identificate come barca-porta n° 1, 3 e 4, e sono distribuite nell'area riparazioni
navali come di sequito evidenziato in Fig. 1.

72! "\'k}‘
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Fig. 1: Posizioni Barcheporta

AN
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2 ATTIVITA SVOLTE

Tutte le attivita di rilievo Multibeam svolte sulla barca-porta n° 4 sono state compiute in ottemperanza ai D.Lgs
261/99 e 81/08.

| rilevamenti sono stati effettuati con la sequente stumentazione, allestita su imbarcazione survey:
» Coppia di ricevitori GPS RTK OTF Trimble R9s, uno dei quali impostato come unita reference
» (Coppia di radiomodem SATEL mod. Satelline 3As utilizzati per la navigazione in differenziale
* Sonda per la taratura della velocita del suono nella colonna d'acqua, RESON SVP15
* Sonda per la correzione della velocita del suono in superficie RESON SVP-C110
e Trasduttore Flat Array Multibeam Echosounder, TELEDYNE RESON T50-P 190/420 KHz + Modulo
* SSS/Snippet/Backscatter
*  Processore digitale multibeam, TELEDYNE RESON
» Software idrografico di acquisizione ed elaborazione dati Reson PDS (versione 4.4.4.6)
e Piattaforma di navigazione inerziale (INS) IXSEA HYDRINS I
* N°1 Workstation portatile LENOVO P51 Xeon 64GB Ram per la fase di acquisizione dati
* N°1 Computer portatile FUJITSU NH532 17 16GB Ram per la fase di acquisizione dati
* 1x STARTECH 4 port nativa EspressCard RS232 Serial Adapter
e 1x Switch di rete D-Link Gigabit Unmanaged 5 porte 10/100/1000Mbps, mod DGS-1005D
« 1x Alimentatore stabilizzato 24V
e 1xUPSTKW
* 1x Generatore Inverter da 3KW HONDA mod.EU30is
Per la fase di correzione e processing finale dei dati sono stati utilizzati:
e 1x PCServer di rete Dual Xeon + n°2 NAS con capacita complessiva di 32 TeraByte x la gestione e back-
e updeidati
e 3 x PCDual Xeon + 6 x Monitor LCD in configurazione video Dual XVG x processing dei dati di

* navigazione e multibeam

SISTEMA MBES: STRUMENTAZIONE E SOFTWARE PER ACQUISIZIONE € POST-ELABORAZIONE

Lintero sistema MBES consta sia di strumentazioni che di software per la gestione della navigazione, acquisizione
e post elaborazione dati multibeam.

Per linterfacciamento dell'intero sistema e per |'acquisizione dei dati multibeam e stato usato il pacchetto
software PDS ver. 4.4.4.6 di TELEDYNE RESON.

Tale software consente di acquisire in tempo reale tutti i dati necessari alla corretta esecuzione di un rilievo
idrografico di precisione. Puo essere configurato in modo da visualizzare un indicatore di rotta @ monitor e gestire
diversi dispositivi in input e output, tramite porte addizionali.

Durante le varie fasi, al computer d'acquisizione sono stati collegati le sequenti strumentazioni:
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* Sistema di posizionamento GPS RTK OTF Trimble

+ Piattaforma di navigazione inerziale e sensore di moto per compensazione pitch — roll — yaw, IXBLUE
HYDRINS lil

* Processore e MultiBeam TELEDYNE RESON T50-P
* Sonda per la taratura della velocita del suono nella colonna d'acqua, RESON mod.SVP15
« Sonda per la correzione della velocita del suono in superficie, RESON SVP-C110

Sul computer principale vengono controllati e sequiti tutti i parametri delle apparecchiature ad esso interfacciate.
Su un secondo monitor viene visualizzata in tempo reale la schermata del DTM in 3D (DTM, Digital Terrain Model)
prodotto dall'acquisizione dei dati multibeam, mentre la navigazione viene replicata su un terzo monitor con la
cartografia CAD in overlay, per permettere al pilota dell'imbarcazione di seguire le rotte pre-impostate necessarie
al completamento della copertura integrale dell'area.

2.1 RICEVITORI GPS RTK-OTF TRIMBLE 5700

RICEVITORE GNSS Trimble R9s
RICEVITORE GNSS

Trimble R9s

TRACCIAMENTO SATELLITARE HARDWARE

SPECIFICHE AMBIENTALI

Caratteristiche principali

FORMAT] INPUT/OUTPUT

DOMUNCAZICHE E ARCHIVIAZIONE DATI

_ E‘Trimhle

Fig. 71 e 7.2 - GPS Reference Station e configurazione sistema RTK-OTF
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2.2 PIATTAFORMA DI NAVIGAZIONE INERZIALE HYDRINS - IXSEA

Q

TECHNICAL DESCRIPTION

HYDRINS

Specifiche HYDRINS IXSEA

Q

Q

2. HYDRINS performance and specification

2.1.Gyrocompass and molion sensor

Node Burs inertic ZPE S
Heading « secant 00s 002 4=z
Iafbue CiR
20 /PAch A dynamic EEET] 50T deg
accuracy.
Fesdrg 012 30F
Raras Roll:-180° bo +180°
Bitch: B0F fo +60°
Tromorisn, 25 cmor 258,

Feaved, Surae. SWaY ___iuchever s fighe: shicheveris higher

Mods. fa
T8 mafter | min
B i el el 8imes befier thon aiGng
0geminih s
T2m

2.3.Limitalions due fo export

HYDRHE is = dual uzs pradust and must csmply with fhe folowing resrsfens:

2.3 MBES RESON TELEDYNE T50P

38

Tmg

TELEDYNE MARINE

SeaBat®° T50-P

Ultra high resolution portable Multibeam Echosounder

Unprecedented clean and ultra high data qual-
ity for faster operational surveys and reduced
processing time

The SeaBat T50-Pis the new addition to the leading Sea-
Bat T-series product range, engineered from the ground
up to evolve with your business. Combined with the Por-
table Sonar Processor, the SeaBat T50-P provides unprec-
edented survey data, providing faster operational surveys
and reduced processing time.

The SeaBat T50-P is fully frequency agile from 190 to
420 kHz, allowing for improved swath performance and
reduced survey time under difficult conditions.

The SeaBat T50-P is designed for fast mobilization on
smaller vessels. The Portable Sonar Processor and sonar
head form a compact system, securing minimal interfac-
ing and low space requirements.

PRODUCT BENEFITS

+ Unprecedented clean and ultra high data quality for faster
operational surveys and reduced processing time

« Fully frequency agile from 190 to 420 kkz, allowing for
improved swath performance and reduced survey time under
difficult conditions

+ Designed for smaller vessel portable use. The compact system
allows for fast mobilization, mininal interfacing and low space
requirements

+ Significantly reduced amount of data collected with the
intelligent data reduction algorithms in the compressed water
column feature

o

SeaBat T50-P standard configuration

Portable Sonar Processor

» Reduced cable connections - fast
mobilization

» Single-point, accurate, sensor time-tagging

» Water-resistant IP54 rated

* 24VDCand 100-230VAC for maximum
flexibility

» 25m cable to wet-end components

T50 sonar head assembly
» 190 - 420kHz wide-band
» Robust titanium housing
» Less than 8kg in water

"~‘ TELEDYNE MARINE
RESON

Everywhereyoulook”

2.4.Elechrical
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Serial REZE2 or RI4ZZ
Ehamat

Sedionas otz £ mpecier port

0P | TCP client ] 1CP server

Puke parf
Inpuif output farmats
Boud rate.

E [Lizee]
Trdustry stondaeds: HMEA 0163, ASCI, BINARY.
00 btz e 1152 Kboud:

0.1 Fato 2001z (6]

Upio 1005

Tora (Bia 22 v [EW

s on Efhemes high priorty port 14
<Smien sers

onl TELEDYNE MARINE

SeaBat® T50-P

Power typical £ ma) 1500/ 300W
Igress protection Water resistant (P54)

T50-P SCOPE OF SUPPLY

+ Recsiver EMT218

+ Projectar TC2481

+ Portable Sorar
Processar

+ 25m Receiver cable

+ 25m Prajector cable
+ Waterproof cable set
+ Wet-end bracket
+ Syearwananty

TELEDYNE MARINE

Tereyoulook
www teledynemarine com/reson

“-/r-

Ultra high resolution portable

Multibeam Echosounder

SEABAT T50-P SYSTEM SPECIFICATIONS
Input voltage  J4VDC or K00-13EVAC SO50Hz

Transduces eable length 1S (standens) Optienat: 0, 50m o 100m
Temperature (speratiorul./ storage) Portable Serar Processor-5°C 1 45°C /S0 i +10°C
Sonar wetend: -1°C10 +36°C/ 30°C o0 +IFC.

height [mm] width [mm] depth [rmm]
TSR (EMT218) 1020 00 507
TSOT (IC2181) H66 81 250
Portable Sonar Processar 151 o i
TS0 Acoustic perfarmance 400KHz (max. frequency)
desoss otk recelves beam width® (13
ong-track beam width *
Mumbes of beams Min 10, Max 1024
Swath coverage {up to) 150" gl Ditant, 165° Exul Anghe
Typical Depth (0WF) 05-100 meters
Max Depth (W) 250 meters
Typical Depth (FM) 05125 meters
M Degth [FM) 300 metess
Fing ate {range dependent) Uto 50 pingys
Sample rate 44z or 66 bz
Pulse length (W) 15 - 300
Pulse Length (FM) 3005 - 10ms
Degth resolusion & meters
Degeth rating fsanar head) 50 meters

“

welght [kg/sir]  weight [ka/water]
39

54 34
1" NA

200kHz {min. frequency)
[.
r

05-400 meters
475 mesers
0.5-550 meters
575 mesers

o 14t s i o 1 e e
S e

P p———

+ 10m, 50m o 100m cabe
+ Hydo dynamic faring

+ Dual head bracket

+ Motion and positianing senors

+ RESON Sound Velocity Probes
+ Teledyne DS Survey Package

+ RESON Senvice Level Agreements
+ Nomnalized backscatter

+ XRange -imprave range and reduce
external noise:

OPTIONAL EXTRA FEATURE

+ Mulii-Detect - multiple detections for
enhanced detail over complex features
and water columin targets

+ FlexMode - increase data density
‘where you need it mast

+ Pipa Detection & Tracking - optimize
detection of pipes

+ Full rate dual head across the entire
frequencyrange
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Interfaccia e ubicazione unita di superficie nell'imbarcazione Echo?2

2.4 SONDINO DI SUPERFICIE RESON SVP-C110

SVP-C Series
PRODUCT SPECIFICATION

SVP-C Technical Details

SYSTEM SPECIFICATIONS

Sound velocity

Range
Resolution:
Accuracy:

Uitrasanic transmitter:

FIXED-MOUNT SOUND VELOCITY PROBE
FOR MULTIBEAM SYSTEMS

Output rate:
Frequency:
« High-precision measurement using

direct sounding Data transmission:

« 10 samplesisecond data output Wemory capacity:
« Highly compact unit designed for Operating temparsture:
underwa
« Stainless steel housing with cable Housing:
{0 in-board elecironic aluminum Gonnector:
cast box
Dimensions
+ Durable and very iow maintenance ‘Diemeter:
« Based on proven, reliable design Lengtn:
Gontrol:
Powar
Consumption:
Supply:

Scape of delivery:

RESON's SVP-C Series ars fixeg-mount sound velocity probes designed for use with muiti-
beam systems. SUP-C models use direct “fime of flight” technology (o calculate sound
velocity. Constructed as a compact, stainless-steel mogule, an SYP-C can be mounted on
the ship's hull or on a RESON outboard rig.

There are thres SVP-C models:

1350-1600 misec
0.1 misec
+0.25 misec

1 Watt
10 Hz

2 MHz (nominal)

RS-232 at 9600 Baud, 7 data bits, odd parity, 2 stop bits
6000 measurements

0to +45°C

Marine grade stainless steel

BN connector

58 mm (2 inches)
180 mm (8 inches)

PC-based software for logging and presentation

120 ma
SYP-CI10: 1151230 VAC

SVP-CH20 and SVP-C/130: 24 VDC

SVP unit, power supply with 15m cabls, D-SUB connestor cabls for
PC interfacing, and software for logging and presentation

MODEL COMPARISON

* SVP-C/110: Fixed-mount sound velocity probe with a 115/230 VAC power supply

RESON AIS « DENMARK RESON. INC.  USA
S el 260

Tor 1454733 3 egs e
Fax 125 47 3 00 3 Fax -1 205 964 7537 2
Emalt resongreson Emar sassgreson.com 9
RESON OFFSHORE » UK RESON, GmbH « GERMANY s ol
Tl +44 1224 708 a0 Tel 48431 7207120 _

Fax 324 1222 708 a0 Fax 143 431 r2a riat

RESONE.

www.reson.com

SVP.C 110 120 130

+ SVP-C/120: Fixed-mount sound velocity probe with a 24 VDC power supply
SVP-C/30: Fixed-mount, dee; d velocity probe that can be mounted Drectsounding: y .

« SVP-C/130: Fixed-mount, decpwater sound velocity probe that can be mounted on .
ROVs and comes with a 24 VDC power supply as well as a special refictor unit Power supply: 115230 VAC 24 WDT 24vpe
and cable rated for depins up to 1500m Depth range: 10m 10m 1500m

Al RESON SVPs include PC-based softwars for logging and presentation. Deepwater cable: v
Deapurater reflector: v

Version: 851-PDF-0202

e s prcy f oo ot reenant
RESON ddrds PRI g PSSR R 5

Fig. 715 e 716 - Specifiche tecniche della sonda per la misurazione della velocita del suono al livello del

ricevitore, con il cui valore si compensa costantemente il centro di fase del Multibeam

ID P10-FO3 | Rev 1.1 | 2022-12-13
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Sound Velocity Profilers For Depth Sound Velocity Profilers For Depth
Ranges From 40 to 2000 Meters ; Ranges From 40 to 2000 Meters
Gontrol:
PG software package for logging and
presentation
of delivery:
For SVP 14/15 & SVP 14T/S5T: SVP
unit. SVPD-10 unit, 3m pos
2m subconn cable, 3m D-SUB O-pin
interface cable (PC). and PG soft-
ware for logging and pn
For SVP 20V25: SVP unit. power
supplyfinterface box, 3m power _
cable, 3m D-SUB §-pin interface S e —— .l
cable (PG). and PG log L3 100rem (4 inches)
ging and prasentations. Opticns. Lengih:
available: SVPD 10 unit for manual
data read out supply
Portable SVP
+ Self recording andior direct RESON's Portable SVPs include a range of madets that use direct sounding “;“”‘"‘" ““1"*
reacing technology to measure sound velccily while a vessel is undenway. e oz
* High-precision measurement SVP 20425 models are deeper water systems that measure temy Sma 2000 o ter
o . perature as Svpes: 2000m in . 1m s2eps
using direct sounding well as sound velacity. SVP 14/15 models measure sound velocity for shallaw a
2 depths ( for is available as an option) Accuracy: £025n 02
Himch el Bariskle; ma -t Housad in a compact yet easy-to-use unit, all Portable SVPS can operate in Temperai sEERE toec
two mades:
+ Integrated battery, giving Utrasoris ransnizer
long operation 1) They can send sound velocity data directly via cable to an external device Power: L)
Guipit o=
* Imegrated veritication 2) They all can operate autonomously by using the intemally sealed and Frequency. 2MH (nominal)
timn i e o 2 s Data rensnisson 212 1 6900 Baud 7 Gea i o0d pariy 2 Sop Bis
s f v 2
£C saftere Mcluded Al RESON SVP3 akso include PG-based software for logging and presenta- Dpersig WhpTEE e
- Based on proven, reliable fion. Fower Consungion oo
design T N I e T
£ 115/230VAC Wilh 2rn eabie.
- lnctues extane e —
‘Souna velneity ‘Connector: 6 pin Subcon
ange eight a0y
Fesouio: Tinse Dinensions
Accuracy: +025mse Fube dareier T (Z 78 mehes]
Gepih Rarge: Ve Gl oo (2 neres
VP 40m in Sm seps.
svP s 200m in_5m steps
TRERsUErE Presaur senso
Aesirasy: £ 0.10m < 0.2% of measured depih
Temperaiire soeuracy” '+ 0.4-C (5P 1 T/15T models only]
Barometric adjustroent Zero point
Tirasonia Tansmiter
poer: w sorez
Cutput ate: 2P (nommina)
Frequency: 252 15000 e
Data bansnisson 7 daia bits, o0 party. 2 SHp it

Specifiche tecniche della Sonda per la calibrazione della velocita del suono nella colonna d'acqua

2.6 SOFTWARE D'ACQUISIZIONE E POST-ELABORAZIONE PDS2000

Il software idrografico utilizzato per la navigazione, acquisizione ed elaborazione dei dati da MBES ¢ il Reson PDS
ultima versione 4.4.4.6.

Il programma assembla in un unico pacchetto, le funzioni attinenti al ciclo di produzione dei rilievi idrografici:
e programmazione e progettazione del rilievo
* navigazione ed acquisizione dati
» filtraggio ed elaborazione dati
+ calcolo dei volumi
e presentazione 3D e stampa dei dati
* interfaccia con altre piattaforme software

Nella fase di acquisizione tutti i dati sono salvati in raw data file format. é possibile, inoltre, generare un DTM del
fondale, utilizzato anche come supporto all'acquisizione e alla navigazione tramite la visualizzazione della
copertura dell'area da rilevare. Sui dati viene applicata la correzione di marea utilizzando |'altezza RTK o le
registrazioni mareografiche.

Prima di procedere al rilievo @ necessario stabilire 'ampiezza di ogni singola cella (valore in m?) che costituira il
DTM. Ovviamente tale valore dipendera dal grado di risoluzione e di dettaglio con cui s'intende caratterizzare il
fondale. In fase di elaborazione e comunque possibile cambiare il valore della cella e costruire un nuovo DTM con
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gli stessi raw data acquisiti.
Il DTM viene aggiornato in tempo reale con le seguenti informazioni:
* Media delle profondita
* Min/max profondita
« Numero di dati per unita di superficie
* Deviazione standard

La fase di post-elaborazione dei dati viene effettuata con il modulo “Editing” del software. Tramite la
visualizzazione di diverse finestre si puo provvedere all'applicazione di diversi filtri di qualita e alla pulizia dei dati
acquisiti (eliminazione di spikes e rumore).

Successivamente si puo quindi, tramite il modulo “Grid Model Editor”, creare un nuovo modello, esente da errori,
visualizzabile in 2D o 3D. Il software permette infine diverse interpolazioni del dato ottenuto, la creazione e
l'esportazione di file ASCII (triplette XYZ) o sezioni, calcoli o computi di volumi e diverse elaborazioni del modello,
finalizzate alla restituzione cartografica.

2.7 SW POST-ELABORAZIONE E RESTITUZIONE GLOBAL MAPPER 23.1

Il sw GM e un GIS (Geographic Information System) che permette sia la creazione di modelli e carte topografiche
varie sia [&#39;utilizzo diretto dei dati digitali e per consultazione.

Per poter visualizzare il rilievo MultiBeam effettuato per questo lavoro su GM, bisogna esportare da PDS 2000 gl
elementi necessari:

Uno scontorno dell’area interessata che viene disegnato sul DTM e ci permette di esportare tutto quello che sta al
suo interno.

Un file ASCII (American Standard Code for Information Interchange = sistema di codifica a caratteri 7bit
comunemente utilizzato nei calcolatori) con tutte le informazioni del rilievo.

Un file Dxf (Drawing Exchange Format) relativo al poligono di scontorno.

2.8 SW RESTITUZIONE GOLDEN SOFTWARE SURFER 17

Utilizzato per la creazione di:

* Files grid (GRD) con una dimensione della cella che non & quella con cui si & creato il DTM, ma con la
dimensione a cui ci interessa visualizzare e stampare le isobate di scala adeguata.

* Files XYZ con una dimensione di cella pari alla distanza tra due battute batimetriche che si vuole
visualizzare e stampare in scala adeguata alla superficie di rilievo.
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3 CONCLUSIONI

La barcaporta n° 4 giace sul fondale, parzialmente sprofondata nel fondale fangoso. Tutti gli elaborati frutto del
rilievo strumentale sono a disposizione della committenza per la consultazione.

-2.6m

-10.0m —
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