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CATCHING TECHNOLOGY

Muchos peces se escapan por debajo de la red

- puede reducirse la pérdida e captura?

Muchos pescadores notaran beneficios si prestan més atenci6n al aparejo. Pa-
ra ello necesitamos informacion exacta y una toma de accion rapida.

Los investigadores saben
desde hace tiempo, que gran-
des cantidades de pescado se
escapan por debajo de una
red normal. Las cantidades
varian dependiendo de la es-
Dpecie, el fipo de aparejo y la
Juerza con la que la red pre-
siona hacia abajo. Nuevas
investigaciones realizadas
con redes para la pesca del
bacalao han demostrado que
un 30% del bacalao se esca-
pa por debajo de la red, in-
cluso cuando todo el aparejo
mantiene el contacto con el
Sondo. Tan pronto como el
aparejo se eleva del suelo, la
cantidad de peces que se es-
capan aumenta. Esto signi-
Jfica que es dificil determinar
el stock de pescado de forma
tan precisa como nos gusta-
ria. Los investigadores lle-
van largo tiempo intentando
solucionar este problema y
han estado buscando instru-
mentos que permitan verifi-
car que el aparejo mantiene
¢l contacto con el fondo.

Durante la mitad de los afios 80,
Scanmar junto con el Instituto de
Investigacion Marina de Bergen pu-
so0 a prueba un nuevo tipe de sensor
de contacto con el fondo. Consistia
en un diabolo que preducia ruido
mientras se arrastraba por el fondo
junto con un emisor actstico. Des-
pués de esto, Scanmar disefio vari-
08 senseres prototipo para instalar
en el burlén de plomos o en el pro-
pio aparejo, pero la conclusién es
gue la informacién que se obtenia
del especio libre era més exacta y
se actualizaba con mayor rapidez si
se instalaba el Ojo de Red o (la Son-
da de Red) en la relinga de corchos
o en el techo del aparejo.

Una variante del sensor de con-
tacto con el fondo se cred utilizando
el conocido el sensor de captura,
que se activaba por medio de una
cadena o bien por un peso que cuel-
ga del cable. El problema con esto
es que el cable tiende a ser tan lar-
20 que el sensor solo se activa una
vez que el aparejo se encuenira a
una distancia considerable del fon-
do con lo cual este procedimiento
no es factible ya que el pescado ya
se habrd escapado por debajo del
aparejo. Ademds también existe la
posibilidad de que se produzca un
accidente si cuando se vira el apa-
rejo, el peso golpea a alguien.

Las investigaciones muestran
que muchos peces se escapan por
debajo de la red cuando la red esta
en contacto con el fondo, esto se de-

be principalmente a que la red va
torcida y para que este sensor cum-
plasu prop@sito, necesita detectar
distancias de menos de 5 cm, no s6-
lo en'la parté eentral del aparejo si-
no en foda su longitud. Este sensor
ha _desmostrade’®n la practica que
no sirve par@ este fin) También se
ha observado, que se eScapan maés
peces gstando la red asimétrica que
perdiendo el contaetd eon el fondo
durante periodos cortos de tiempo.

La razon mas comun por la.que el
aparejo pierde contaet@eon ¢l fondo
€5 porgue una o las dos puertas de
arrasire también lo pierden! En es-
te caso, este efecto va acompanado
de un efecto negativo dg'los viento§
si no trabajan como selpretendé.

Scanmar ha abordado esté proble-
ma desde un angulo totalmente dis*
tinto: hemos desarrollado un nueyo
sensor, el Sensor de Angulo para
las puertas de arrastre, que mues-
tra de forma instantdnea si las
puertas han perdido, o estin a
punto de perder, contacto con el
fondo. En la préctica, si la red se
estd arrastrando de forma correcta,
mantendremos un buen contacto
con el fondo siempre y cuando las
puertas trabajen correctamente,
Ademas, hemos desarrollado un
nuevo Sensor de Contacto con el
Fondo (vea la p&gina 9) basdndonos
en la misma medida de dngulo.

Individualmente, cada uno de es-
tos sensores proporeionan gran
ayuda en lo que se refiere al contac-
to de 1a red con el fondo. Juntos
ofrecen un control total sobre el
contacto con el fondo del aparejo,
sobre las puertas ¥ sobre otras fun-
ciones. El Sensor de Contacto con
el Fondo mide la presidn que la red
ejerce sobre el fondo, con qué esta-
bilidad se estd moviendo y como
son las condiciones del fondo. El
Sensor de Angulo en las puertas
acompafiado del Sensor de Veloci-
dad de la Red (que también muestra
la simetria de la red) o el Sensor de
Simetria, nos da la mejor solucién
para asegurarnos de que los peces
no se escapen por debajo de la red.
Si a esto le afiadimos un Ojo de Red
obtendremos un control total sobre
la geometria de la red y el flujo de
peces,

En pendientes o fondos accidenta-
dos ¥ condiciones climéticas adver-
sas es facil que la red pierda el con-
tacto con el fondo.

Por lo tanto nos deberemos de
centrar sobre todo, en las puertas
de arrastre.

Para muchos pescadores, el pres-
tar mas atencion al aparejo les com-
pensard, pero esto requiere infor-
macion exacta y accién répida.
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Junto con el Sensor de Velocidad de la Red (que también muestra la simetria) y el Sensor de Sime-
tria, el Sensor de Angulo en las puertas de arrastre nos da la seguridad de que los peces no se es-
eapan por debajo de la red. Sia esto afiadimos el Ojo de Red obtendremos control total de la Geo-
metria de la Red y el flujo de peces.

Las investigaciones muestran que los peces se escapan por debajo de la red incluso a distancias
de 5-10 cm.

El nuevo Sensor de Contacto con el Fondo registra inmediatamente si el aparejo se eleva y la pre-
sién que el aparejo ejerce contra el fondo.

¢Tiene contacto con el fondo?
& SCANMAR



'HISPANOVA

marine cantabria

C/ Bernardo Lavin 31 - 39610 El Astillero - Cantabria - Espaiia

TIf: +34 942 558958 Email: hispano
& SCANMAR

FISCANTR

va@hispanova.es

OL

CATCHING TECHNOLOGY

El Nuevo Sensor de Contacto con el Fondo
le ofrece una perspectiva interesante

Las grabaciones en video de
redes que pescan en el fondo
muestran gran cantidad de
peces que Se escapan por de-
bajo de los aparejos. Esto
les sucede a todos lo bugiies
de pesca comerciales y tam-
bién a los bugues dé investi-
gacion cuando realizan Sus
pruebas.

La cantidad de peces que es¢apan
varia de acuerdo con la especie, ta-
marfio, condiciones del fondo, efel
No obstante, el factor mas impor-
tante es el aparejo de fondo y el
contacto que éste mantiene con el
fondo, no sélo en el centro del bur-
lon de plomos sino en toda su
longitud.

Durante los tiltimos 20 afios, con
el proposito de ayudar a la inve-
stigacion marina, Scanmar ha
desarrollado un nimero de senso-
res prototipo que van instalados
en el burlén de plomos o en el apa-
rejo de fondo y que han involucra-
do aspectos tales como bobinas
ruidosas, barras con deflexién an-
gular y pesos que cuelgan de cade-
nas. Ninguno de estos métodos
han resultado ser lo suficiente-
mente exacto como para ser prac-
ticos. Ademés, los pesos incluyen
el riesgo de dafiar la red cuando
se vira. El Ojo de Red de Scanmar
(o la Sonda de Red) montado en la
relinga de corchos o en el techo de
la red en el aparejo de fondo, ha
demostrado ser un "Sensor de
Contacto con el Fondo" mucho
mejor.

En Scanmar hemos desarrolla-
do un nuevo tipo de Sensor de
Contacto con el Fondo para la in-
vestigacién marina. En las prue-
bas, este sensor ha demostrado
ser capaz de cubrir todas los re-
quisitos para ¢l registro del con-
tacto con el fondo. EIl sensor es,
ademads, capaz de mostrar si la
distancia entre el aparejo y el fon-
do se debe a un fondo desigual o a
que ¢l contacto con el fondo se ha
perdido,

Este sensor mide el dngulo de
igual forma que el Sensor de
Angulo lo mide para las puertas
de arrastre, y es por tanto, facil
hacer un registro de cémo la red
esta presionando sobre el fondo o
si el contacto con éste se ha perdi-
do. El ScanFactor que especifica
las deflexiones angulares, indica
si las variaciones se deben a un
fondo desigual o a la pérdida de
contacto con el mismo. Las prue-
bas realizadas en el buque de in-
vestigacion noruego GO Sars, ¥
en otros buques de investigacion,
han dado resultado muy convin-
centes.

El sensor se descueclga cuando
se lanza la red formando un angu-
lo amplio que se va reduciendo a
medida gue va alcanzando el fon-
do y una vez que el aparejo ha to-
cado fondo se mantiene en posi-
¢ion estable. Cuando se arrastra,
se puede ver que el angulo cambia
segn vaya variando la distancia
entre puertas. Esto viene a de-

mostrar la importancia del barri-
do de la red en relacién a la fuerza
de la red sobre el fondo. También
ensena de forma instantanea si el
aparejo se eleva, especialmente si
una de las puertas se esta levan-
tando o si la velocidad de arrastre
es demasiado elevada en relacion
alds corrientes,

Un contacto pobre con el fondo
no es_eh anico factor que permite
esedpar a los peces por debajo del
aparejo, sino que también pode-
mos entonfrarnos con grandes
pérdidas si la presién es insufi-
giente como resultado de la asime-
tria de la red.

Los Sensores de Velocidad de la

Red v de Simetriaglgue miden el
flujo-del agua glie atraviesa la bo-
ca de la red{ resultaran familiares
a muchgs pescadores, pero quizas
muchos de ellos nose havan ente-
rado de lo importanie que es
mantener una red simétrica para
obtener una red tirantesgie  no
permita escapd® a los pecés.
(Existen grabaciones de video/que
muestran esto de forma clarg). Lo
que es mas, esta claro qué la ra-
zOm mas comun por la gae el apas
rejo pierde contacto con el fohdo
es que una o las dos puertas de
arrastre han perdido el contacto
con el fondo también. En algunos
casos, el efecto detonante también
puede ser que los vientos no estén
trabajando como deben.
Hasta gue no obtengamos més evi-
dencia sobre el uso del Sensor de
Contacto con el Fondo, mantendre-
mos que el Sensor de Angulo en
las puertas en conjuncién con el
ScanFactor (inestabilidad), que
muestra de forma instantdnea si
las puertas han perdido contacto
con el fondo, junto con el Sensor de
Velocidad de la Red (que también
muestra la simetria de la red) o el
Sensor de Simetria, proporcionan
la solucion que mejor nos asegura
que los peces no se van a escapar
por debajo de la red. Sin embargo,
estamos convencidos de que el
Sensor de Contacto con el Fondo
junto con el ScanFactor, con una
exactitud de 1/10° jugaran un im-
portante papel en el futuro. Con
las nuevas soluciones sobre las
que se esta trabajando en la actua-
lidad con respecto a nuevos tipos
de red y nuevos aparejos de fondo,
en conjuncién eon nuestros avan-
ces tecnologicos, éste llegard a ser
un sensor muy importante.

Ya ha demostrado ser de gran
utilidad. En la practica, a menudo
se ha dado el caso de que, mientras
que el aparejo estd tocando fondo
con su seccion media (como se ve
en el Ojo de Red) manteniendo un
buen contacto con el fondo por un
lado, por el otro lado puede gue
haya perdido el contacte. Hemos
visto que con s6lo alargar el cable
10 cm. se puede resolver el proble-
ma.

En particular, despuss de un
pequefio obsticulo, el aparejo pue-
de extenderse y perder contacto
con el fondo en toda su longitud.
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La red acaba de aterrizar en el fondo, pero el aparejo atn no ha llegado por completo al fondo. El
Sernsor de Contacto con el Fondo muestra un angulo de 362 (1), mientras que los datos que llegan

del Ojo de Red muestran un espacio libre de 0.1 m (2).
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Ahora podemos ver que la red estd en contaeto con el fondo, col

L 722

mton | O 3.8m

2.5 C00m

n un angulo de 242 (1) y que el Ojo

de Red muestra un espacio libre de 0 m (2) Observe que el Sénsorde Contacto con el Fondo mues-
tra un contacto continuo con un ScanFactor de 2 (1), lo queindica un fondo uniforme.

Pruebas con el Sensor de Contacto con el Fondo (1) instalado
en una nueva placa de aparejo en el buque de investigacion
G.0. Sars. Observe que el Sensor de Angulo (2) se han instala-
do en la placa del aparejo para controlar la inclinacion del 4ng-
ulo mientras se arrastra.

El aparejo estd en el fondo.

Desviacion instantdnea en el Sen-
sor de Contacto con el Fondo
cuando el aparejo se levanta.




