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Contexte et Objectifs:

Prise de conscience globale concernant les impacts écologiques potentiels du domaine
océanique profond dus aux diverses exploitation (pétroliere, péches, minéraux et nouvelles
molécules) — Danovaro et al. 2017.

Mise en place d'un robot benthique = recherche et grand public

Méthodologie:

Développée par 2500 metres de profondeur a 40 km au large de Toulon, a proximité de la
station MOOSE ANTARES, linfrastructure sous-marine MEUST (Mediterranean Eurocentre for
Underwater Sciences and Technologies) est une plateforme pluridisciplinaire scientifique et
technologique (KM3NeT, EMSO). Dans sa seconde phase, le CPER/FEDER NUMerEnv offrira
ainsi les interfaces électro-optiques nécessaires pour le fonctionnement et I'acquisition des
lignes du détecteur KM3NeT/ORCA, ainsi que pour une instrumentation d’observation en
temps réel du milieu marin a grande profondeur avec le déploiement d'un robot benthique
chenillée pendant de la ligne instrumentée ALBATROSS.



Résultats: en devenir...
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Fig. 3: Sondes potentiellement implantées sur le robot benthique (a droite) et intérét scientifique a

gauche.

phytoplanctoniques. Modifiée
Al 4 | 4...“ de Laurenz et al. 2017
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Une infrastructure ouverte
a la collaboration. La mise
a l'eau et la connexion du
robot benthique est préevu
pour 2019 — 2020 dans le
cadre du projet FEDER
NUMerEnv. |l sera
annuellement récupéré pour
maintenance, calibration des
instruments et implantation
de nouveaux instruments...

Come play with us!!



