Sistema de Prediccion de Prestaciones AcUsticas

Cuando el sonido se propaga bagjo el agua, se
ve expuesto a complejos fendmenos como la
reflexion, dispersion y absorcion, debido a la
naturaleza variable del mar. Estos fendmenos
alteran la ruta de propagacion del sonido y la
fransmision de la energia acustica.

Predicciones de propagacion redlistas.

APPS cadlcula la propagacion del
sonido y las caracteristicas de los
diferentes sistemas acUsticos para un
entorno  submarino concreto.

Mduttiples aplicaciones.

El sistema es wusado para obtener
estimaciones de la propagacion  del
sonido en sonares comerciales, estudios
cientificos, proyectos de 1+D y tareas de
formacion.

Vdlidado infernacionamente.

Incorpora modelos de propagacion que
han sido validados infernacionalmente en
exhaustivas pruebas y una base de
datos  mundial de caracteristicas del
fondo marino. APPS puede utilizarse para
evaluar la propagacion de sonido en
cualquier mar u océano del mundo.
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B Mejora las prestaciones del sistemna acustico
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= Cdlcula con precision el érea de cobertura de
sistemnas de comunicacion Yy localizacion
usados por UUVs, ROVs y buceadores.
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= Modelos de propagacion validados para altas
y bagjas frecuencias.
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= Configuracion de las caracteristicas del et = c S e
entorno y del sensor acustico.

= Configuracion de los  pardmetros  del
dispositivo para obtener la mejor cobertura
(orofundidad, ancho de banda y éngulo).

* Base de datos global, incluyendo:

- Batimetria global.
- Perfiles de Velocidad del Sonido (SVP).

= BD de admacenamiento de SVPs de usuario.

.Pantalas  2-D  para  configuracion  y
evaluacion de resultados.
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"Cdlculo 3-D proporcionando prediccion en S < e
360° para cada profundidad.

Resultados de cdlculo 3-D para una
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