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1. Calibración de instrumento
El día 2 de noviembre de 2008 se realizó la calibración del ADCP a la salida del puerto de Cádiz, en la zona de plataforma entre la isóbata de 100 y 600 m. En total se hicieron 4 trayectos en zig-zag de 30 minutos de duración cada uno. La adquisición se hizo en modo ‘bottom-tracking’ y de forma simultánea se recibía señal DGPS a través del sistema de navegación del buque que se considera como información de referencia para dicha calibración. 
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Figure 1.  Mapa donde se observa la zona de plataforma donde se realizó la calibración del  ADCP 75kHz. Se realizaron 4 transectos de 30 minutos cada uno con velocidad de barco constante (8 nudos)

La calibración se hace con el fin de obtener dos parámetros de corrección relacionados con la instalación del Doppler. El desalineamiento (), corresponde al ángulo que forman los ejes de los transductores con respecto a los ejes del barco. En el caso del B/O Sarmiento de Gamboa, los transductores están colocados 46.22º grados con respecto al eje proa-popa, por lo que al desalineamiento hay que sumarle dicho ángulo de instalación. El factor de escala (A) está relacionado con la geometría vertical de los haces acústicos. Para el cálculo de los parámetros de calibración se ha seguido la metodología descrita en Griffiths (1994) y Griffiths et al. (1997).
El valor medio de A encontrado en el proceso de calibración es de 1.005, mientras que  es de -0.5 grados. El ángulo de desalineamiento configurado por defecto (46.22º) no se modifica en el fichero de configuración del ADCP. El angúlo  se configura por pantalla, a través del programa de adquisición del ADCP. Sin embargo se ha de tener en cuenta que los transductores están instalados en una quilla móvil que en cada proceso de subida y bajada puede quedar con un pequeño ángulo de desvío con respecto al ángulo teórico de instalación. Dicho ángulo puede ser del mismo orden de magnitud que  

Por tanto se recomienda realizar una calibración del ADCP para cada campaña ya que el error debido a la bajada y subida de la quilla puede variar notablemente, incluso en campañas realizadas cercanas en el tiempo. 

	Transecto

	Rumbo
	Día / mes 

Hora inicial
(hh mm GMT)
	Día / mes 

Hora final
(hh mm GMT)
	Angulo de desalineamiento (grados)  
	Factor de escala
(adimensional)

	1
	287


	02 11

 23:27
	02 11

23:57
	NaN
	NaN

	2
	210
	03 11

00:01
	03 11

00:34
	-1.2
	1.0036

	3
	295
	03 11

00:41
	03 11

01:09
	-0.9
	1.0058

	4
	215
	03 11

01:13
	03 11

01:53
	0.4
	1.0070


Tabla 1.  Calibración del ADCP 75 kHz instalado en el B/O Sarmiento de Gamboa. 2 de Noviembre 2008.
2. Sistema de adquisición y configuración de instrumento
Para la adquisición de los datos se utilizó el programa VM-DAS.  La configuración del instrumento se hizo de acuerdo con los objetivos de la campaña, y las propias limitaciones del instrumento.  Se configuró un total de 100 celdas de 8 metros cada una de ellas, lo cual implica una profundidad máxima del perfil de 800 metros. Los ecos son promediados inicialmente en intervalos de muestreo de 1 minuto y posteriormente en intervalos de 5 minutos.
	Parámetro
	Valor

	Tamaño de celda
	8 m

	Nº de celdas
	100

	Promedio Inicial
	1 min

	Promedio secundario
	5 min

	Percent good
	50%


Tabla 1. Parámetros básicos de configuración del ADCP durante la campaña CANOA08.
Un parámetro de configuración que también requiere el ADCP es el que indica la profundidad a la que se encuentra los transductores. Al estar instalados en una quilla móvil, esta puede estar retraída y por tanto el parámetro sería 4.5 m , mientras que si la quilla se ha bajado (posición natural durante el periodo de campaña), entonces se han de añadir 4 m al parámetro de configuración.
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