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Preprocesamiento de senal (Recorte)
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DOMINIO

MODELOS ENTRENADOS

DIAGRAMA DE DISPERSION
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DIAGRAMA DE DISPERSION

MODELOS ENTRENADOS
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ENTRENAMIENTOS PO

VARIACION DE FRAME
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ANALISIS DEL TAMANO DE FRAME
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DOMINIO DE LA

MODELOS ENTRENADOS DIAGRAMA DE DISPERSION
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ENTRENAMIENTOS POSTERIORES
FRECUENCIA

Variacion del tamaino de frame

ARREGLO CUADRADO ARREGLO TRIANGULAR
—=3%=-Exponencial Eje X —-2-- Cuadritico Racional Eje X == Exponencial Eje X —x=— Cuadratico Racional Eje X
== Exponencial Eje ¥ = Cyadratico Racicnal Eje ¥ =t Exponencial Eje ¥ == Cuadrdtico Racional Eje X
0.7 0.95
0.65 0.85
0.6
0.75
w 055 [
g ]
o 05 =
0.55
0.45
0.4 0.45
0.35 0.35
50 100 150 200
FRAME (MS) FRAME [MS)
Tamafio ideal: 100 ms Tamanfo ideal: 500 ms
Proceso gaussiano: cuadrético racional Proceso gaussiano: exponencial

HESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
18 edtaoor INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




Analisis de componentes principales

PCA basado en el % de varianza explicada
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Modelos finales
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Conclusiones

« El dominio de la frecuencia presenta un mayor potencial para aplicaciones de
posicionamiento subacuatico basado en sefales acusticas.

» El preprocesamiento de sefiales contribuye a desarrollar modelos mas eficientes tanto en la
complejidad como también en la precision.

» Las técnicas con mayor potencial son los procesos gaussianos en todas sus
configuraciones.

» Se halogrado desarrollar un sistema capaz de determinar el posicionamiento de un AUV y

dejar un precedente para futuras investigaciones.
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Trabajos futuros

* Implementacidon de un sistema con las caracteristicas presentadas en este trabajo en una
aplicacion real

* Inclusion de la profundidad o eje Z

« Analisis del tamafo de los arreglos de hidréfonos

 Desarrollo de un sistema en entornos ruidosos
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