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acustico Short Base-line (SBL). El entorno del ROV. Esta informacion
localizador, colocado en el ROV, envia necesita ser filtrada para identificar Una vez determinado el rumbo, el vehiculo puede ser
un pulso acustico que reciben los cuatro los posibles objetivos a seguir. conducido manualmente, o de forma auténoma.
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han sido procesados. Los elementos En la representacion local se muestran las coordenadas medidas del
identificados estan marcados con perimetro de la piscina (linea roja), los obstaculos y el maletin de
circulos rojos. Ademas, en esta superficie (cuadrados negros), mientras que los datos, ya tratados, del
interfaz se ha disminuido el rango de  sonar han sido especificados con asteriscos. Por otro lado, en la vision
la paleta de colores, provocando una  satélite se ha marcado de color verde los datos del sonar y de color
mejor diferenciacion del color entre  negro las posiciones medidas de los objetos.

valores proximos.




