
 

Busta n°1 

 

Illustrare le cara eris che principali dei Mul -Beam Echo-Sounder, 
specificandone i pun  di forza e di debolezza ed evidenziando quali strumen  
e sensori devono possedere i veicoli che li trasportano.  



 

Busta n°2 

 

Illustrare le cara eriste principali dei Side Scan Sonar specificandone i pun  di 
forza e di debolezza ed evidenziare le strumentazioni e gli accorgimen  da 
ado are per o enere una corre a geo-referenziazione del dato a seconda delle 
diverse pologie di veicoli su cui vengono impiega .  



Busta n°3 

 

 

Illustrare le cara eriste principali dei Sub Bo om Profiler specificando quali 
sono i principali ambi  di applicazione e i limi  lega  al loro u lizzo. 



 

Busta n°4 

 

Illustrare quali sono i sensori e i disposi vi di cui necessità un’imbarcazione da 
des nare al rilievo morfoba metrico dei fondali per poter corre amente 
installare e impiegare i diversi pi di SONAR.  



Busta n°5 

 

Illustrare le principali problema che legate all’u lizzo dei sistemi ROV (Remotely 
Operated Vehicle) in funzione della classe di appartenenza, evidenziando le 
cara eris che e la strumentazione che deve possedere l’imbarcazione di 
supporto a seconda della classe del ROV.  



Busta n°6 

 

Descrivere le possibili dotazioni strumentali dei veicoli subacquei autonomi e la 
sensoris ca necessaria per garan rne l’opera vità in sicurezza.  



Busta n°7 

 

Descrivere le proprie conoscenze ed esperienze in merito ai so ware di supporto 
alla navigazione e all’acquisizione da  per campagne oceanografiche. 



Busta n°8 

 

Descrivere le problema che e le configurazioni piche legate all’u lizzo dei 
sistemi ROV (Remotely Operated Vehicle) in campagne oceanografiche in alto 
fondale.  



Busta n°9 

 

Illustrare le cara eris che e i principali campi di impiego dei sistemi di 
localizzazione acus ca subacquea in relazione al loro uso con i diversi sistemi 
robo ci (es.: ROV o AUV) e con i Side Scan Sonar.  



Busta n°10 

 

Illustrare il processo di elaborazione dei da  morfoba metrici acquisi  mediante 
sistemi Mul -Beam Echo-Sounder.  



Busta n°11 

 

Illustrare le diverse soluzioni ado abili per o enere una geo-referenziazione 
accurata dei da  morfo-ba metrici. 


