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POSTAZIONE SONAR DEMON   
 

 
 
Demon è un acronimo per indicare Rumore Demodulato (Demodulated Noise). La funzione Demon è usata 
principalmente per determinare la velocità del contatto. Questa è un’informazione importante quando stai 
per stabilire un’accurata soluzione di tiro, una volta determinato il valore esso può essere immesso nel 
campo della velocità della soluzione TMA. Il Sonar Demon non può aiutarti a stabilire la classe di un 
contatto ma può esserti d’aiuto nel restringere il campo delle piattaforme selezionabili. Vedi “Classification 
using DEMON” più avanti in questo capitolo.   
 
Il componente principale della Postazione Demon è il Display a Cascata. Questo display separa i segnali 
selezionati in componenti demodulati. Sul display, l'asse orizzontale rappresenta frequenza e l'asse verticale 
rappresenta tempo. Quando viene selezionato un contatto il suo segnale appare composto da linee verticali 
e parallele nel display. Il numero di linee che appaiono dipende dal numero di pale dell’elica del propulsore 
del contatto. La linea sull’estrema sinistra rappresenta la velocità dell’albero. Ogni linea a destra della “linea 
dell’albero” rappresenta una pala dell’elica del propulsore. Il display Demon a cascata del Seawolf viene 
trattato qui. La funzione a cascata del Demon è la stessa su tutti i sottomarini controllabili.   
   

 
 
Per determinare accuratamente la velocità di un contatto devi classificare il contatto in Narrowband, ESM o 
tramite Periscopio. Il numero di giri per nodo prodotto da una classe specifica è elencato nelle Informazioni 
USNI. Come usare il Demon per determinare la velocità di un contatto e come determinare il tipo di contatto 
vengono descritti sotto. L’Interfaccia della Postazione del Demon e la descrizione dei tasti per ogni 
sommergibile seguono le seguenti istruzioni.   
 
Calcolare la velocità del contatto:    
 
1. Seleziona il gruppo sonar desiderato.   
 
Seawolf:    

• Clicca SELECT ARRAY. Appare un pannello contenente i tasti dei gruppi. Seleziona il gruppo 
desiderato. Il tasto selezionato diventa verde. Clicca BACK.   

 
688(I):   

• In fondo alla postazione, clicca il tasto del sensore desiderato sul disegno del sottomarino sotto 
l’etichetta Selected Array. Il tasto in prua seleziona il gruppo Sferico. Il gruppo Rimorchiato è 
selezionato dal tasto a poppa.    
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Akula:   
• Clicca il tasto del sensore desiderato nel disegno del sottomarino sotto l’etichetta Array Select. Il 

tasto rosa nella prua seleziona il gruppo Cilindrico. Il tasto di poppa seleziona il gruppo rimorchiato. 
Un contorno in rilievo appare sul tasto selezionato.   

 
2. Seleziona il contatto che vuoi analizzare. (un tracciatore sonar deve essere assegnato al contatto nella 
postazione a banda larga (Broadband) prima che sia disponibile in Demon). Per selezionare un contatto:   
 
Seawolf:   

• Clicca TRACKER REVIEW fino a che il Contatto ID e la lettera del tracciatore per il contatto 
desiderato appaiono nel Demon Data Display.   

 
688(I):   

• Sotto Tracciatori Disponibili (Available Trackers) clicca il tasto blu associato al contatto desiderato.   
 
Akula:    

• Sotto il Demon display clicca il tasto d’argento rotondo associato al contact. Un anello rosso intorno 
il tasto indica che è selezionato.   

 
NOTA: Se il gioco è in pausa, nessuna linea appare nel display a cascata.   
   
3. Se necessario, aggiusta la frequenza per vedere meglio il segnale. Se le linee nel display sembrano 
offuscate, cambia ad una frequenza più bassa. Se le linee vanno fuori dal bordo destro del display, aumenta 
la frequenza. Per modificare la frequenza:   
 
Seawolf:    

• Clicca FREQUENCY SCALE nel sistema di tasti. Appare un pannello con le opzioni della 
frequenza.  

• Clicca sulla scala desiderata.   
• Click BACK 

 
688(I):   
Sotto la scala di Frequenza clicca il numero della scala di frequenza desiderata. Il quadrante si gira verso il 
numero selezionato.   
 
 
Akula:    

• Sotto la scala delle frequenze Clicca il numero della frequenza desiderata. Il quadrante si gira verso 
il numero selezionato.   

 
4. Imposta i giri per nodo (Turns Per Knot) (TPK) per l’obiettivo noto. I TPK per tutte le navi del gioco 
possono essere trovati nell’archivio dell’Istituto Navale Americano della piattaforma. Imposta i Giri Per Nodo 
per determinare la velocità di contatto:   
 
Seawolf:   

• Piazza il cursore della “cascata” sull’ultima linea di sinistra.  
• Clicca TURNS PER KNOT nella matrice dei tasti.   
• Nel pannello che appare, clicca INCREASE T.P.K. o DECREASE T.P.K. in modo da mettere il 

valore TPK desiderato. Il valore selezionato è mostrato nel Display dei Dati nel campo Turns Per 
Knot. La velocità per il TPK designato viene esposta nel campo della Velocità nel Display dei Dati.   

 
688(I):    

• Piazza il cursore della “cascata” sull’ultima linea di sinistra. Clicca ripetutamente lo switch blu “Turns 
Per Knot” per impostare il valore desiderato per il contatto noto. La velocità per il TPK designato 
appare nel campo della Velocità.   

 
Akula:   

• Piazza il cursore della “cascata” sull’ultima linea di sinistra.   
• Clicca i tasti  + o – nel pannello Turns Per Knot per impostare il valore desiderato per il contatto 

noto. La velocità dell’obiettivo appare nel campo della Velocità sotto i tasti.   
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Quando hai determinato la velocità del contatto, immetti quella velocità nel Display TMA per il contatto 
selezionato.   
 
Usare il Demon per determinare un tipo di classe   
 
Determinando il numero di pale sull’elica del propulsore del contatto, mentre ascolti i suoni emessi ed 
osservi il comportamento del contatto tu puoi fare un’intelligente supposizione sul tipo di contatto.   
 
1. Seleziona un gruppo sonar come descritto sopra.   
 
2. Seleziona un contatto sonar cliccando su un tasto del tracciatore come descritto sopra. Linee verticali 
appaiono nella “cascata”. La prima linea sulla sinistra indica la velocità di rotazione dell’albero. Le altre linee 
indicano le pale dell’elica del propulsore.   
 
3. Se necessario, aggiusta la scala della frequenza fino a che le linee vengono mostrate chiaramente e 
singolarmente sulla cascata.   
 
Usa il seguente criterio per classificare il contatto selezionato:   
 
Vascelli Mercantili/Petroliere (Merchant Vessels/Tankers): Tipicamente tre o quattro pale; rumorosi; 
spesso mantengono rotte prevedibili.   
 
Navi da guerra (Warship): Tipicamente propulsori a quattro o cinque pale; silenziosi, con suono più 
tranquillo delle navi mercantili; possibili cambi di direzioni imprevedibili.   
 
Sottomarini (Submarines): Propulsori a cinque o sette pale; molto silenzioso quando sommerso ed a 
velocità bassa; cambi di rotta imprevedibili.   
 
Imbarcazioni da pesca/pesca a strascico/imbarcazioni di piacere (Fishing  
Vessels/Trawlers/Pleasure Craft): Propulsori a Tre o quattro pale; rumorosi; Strane rotte e velocità, si 
fermano e ripartono frequentemente.   
 
NOTA: I Giri per nodo delle navi militari e civili si trovano nell’USNI Reference. Clicca CIVILIAN nella 
colonna di Paese poi il nome del tipo della nave per trovare le informazioni di TPK per le imbarcazioni civili.   
 
SEAWOLF DEMON DISPLAY 
 

 
Il display Dati DEMON del Seawolf e la matrice di tasti sono descritti sotto. Le Istruzioni per usare la 
funzione Demon si trovano sopra.   
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Display Dati DEMON del Seawolf 
 
Giri Per Nodo (Turns Per Knot): Mostra il numero di giri impostato usando il tasto “Turns Per Knot” nella 
matrice di bottone del Demon.   
 
Velocità (Speed): Mostra la velocità del contatto calcolato usando il tasto “Turns Per Knot” nella matrice di 
bottone del Demon.   
 
Tracciatore (Tracker): La lettera del tracciatore del contatto selezionato appare in questo campo quando il 
tasto “Tracker Review” viene cliccato nella matrice di tasti del Demon. 
 
Contatto (Contact): Il Contatto ID alfanumerico appare in questo campo quando il tasto “Tracker Review” 
viene cliccato nella matrice di tasti del Demon.   
 
Frequenza del Cursore (Crsr Frequency): Mostre la frequenza della posizione del cursore nel display a 
cascata Demon.   
 
Direzione (Bearing): Mostra la direzione del contatto selezionato quando il tasto “Tracker Review” viene 
cliccato nella matrice di tasti del Demon. 
 
SNR: Rapporto del segnale di rumore del contatto selezionato.   
 
Matrice di tasti DEMON del Seawolf 
 
Seleziona gruppo (Select Array): Mostre un pannello per selezionare quale segnale del sensore deve 
essere mostrato nella Cascata Demon quando il “Tracker Review” è cliccato. (Sferico o Rimorchio.)   
 
Revisione Tracciatore (Tracker Review): Cliccando questo tasto si passa attraverso i contatti che hanno 
tracciatori assegnati nella Postazione Broadband. Le informazioni del Contatto appaiono nei campi del 
Tracciatore (Tracker), Cursore (Cursor), Direzione (Bearing) e SNR.   
 
Scala della frequenza (Frequency Scale): Mostre un pannello per selezionare la scala della frequenza in 
uso nella Cascata Demon. (20,50 o 120)  
 
Giri Per Nodo (Turns Per Knot): Mostra un pannello per impostare l’opzione “Turns Per Knot” del il 
contatto selezionato. (Increase T.P.K. e Decrease T.P.K.)   
 
DISPLAY DEMON DEL 688(I)  
 

 
 
Le informazioni per usare il Display Demon iniziano a p. 78. Qui sono descritti i tasti della postazione Demon 
del 688(I).   
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Tracciatori disponibili (Available Trackers): In questi campi appaiono i tracciatori assegnati in 
Broadband. Se nessun tracciatore è stato assegnato in Broadband per il gruppo sonar selezionato, non 
appare nulla nei campi del tracciatore o nella “cascata”.  
 

• Clicca il tasto blu associato alla traccia desiderata per analizzare i segnali di quel contatto nella 
cascata Demon.   

 
Cascata Demon (Demon Waterfall): Il segnale dal contatto selezionato col tasto del Tracciatore 
Disponibile viene scomposto nei suoi componenti demodulati. La scala della frequenza selezionata è 
mostrata sul fondo. Un cursore a forma di linea verticale appare sopra la cascata. Il cursore può essere 
trascinato.  
 
Selezione tasti della postazione Sonar (Sonar Station Selection Buttons): Clicca il tasto adatto per 
spostarti in quella postazione sonar. Tieni il cursore su un tasto per far apparire il nome della postazione 
selezionata da quel tasto.  
 
Scala della frequenza (Frequency Scale): Seleziona la scala della frequenza da usare nella cascata. 
Clicca sul numero desiderato per cambiare la frequenza in quella scala. Il quadrante si muove in quella 
posizione.   
 
Frequenza del cursore (Cursor Frequency): Indica la frequenza nella posizione del cursore verticale del 
display a cascata.   
 
Giri Per Nodo (Turns Per Knot): Clicca l’interruttore blu (+ per aumentare o − per diminuire il numero) per 
impostare i giro per nodo conosciuti del contatto selezionato nella finestra Turns Per Knot. (Devi classificare 
il contatto in Narrowband, ESM, o Periscopio poi guardare le informazioni  USNI su quella classe per 
determinare il valore corretto dei giri per nodo da mettere qui.)  
 
Velocità (Speed): La velocità per il contatto selezionato viene mostrata qui quando il cursore è messo 
sull’ultima linea di sinistra nella cascata ed il corretto numero di giri per nodo per quella classe della nave è 
messo nella finestra dei Giri Per Nodo.   
 
Gruppo Selezionato (Selected Array): Seleziona Sferico o Rimorchio per rendere disponibili i segnali di 
quel gruppo nei campi dei Tracciatori Disponibili (Available Tracker).   
 
DEMON DISPLAY DELL’ AKULA 
 

 
 
Le informazioni per usare il Display Demon iniziano a p. 78. Qui sono descritti i tasti della postazione Demon 
dell’Akula.   
 
Selettori del Tracciatore (Tracker Selector): Questi tasti argentati vengono usati per selezionare i dati del 
contatto mostrato nella cascata. Clicca il tasto associato al Contatto ID che desideri analizzare. Il tasto 
selezionato si contorna in rosso. (Se nessun tracciatore viene assegnati in Broadband nessuno Contatto ID 
appare in questi campi.)  
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Gruppo Selezionato (Array Select): Seleziona il tasto di poppa per il gruppo Rimorchiato o il tasto di prua 
per immettere i contatti del gruppo cilindrico nei campi del tracciatore.   
 
Selezione Tasti della postazione Sonar (Sonar Station Selection Buttons): Clicca il tasto desiderato per 
spostarti in quella postazione sonar. Metta il tuo cursore su un tasto per mostrare il nome di quella 
postazione.   
 
Scala della frequenza (Frequency Scale): Seleziona la scala della frequenza da usare nella cascata. 
Clicca il numero desiderato per cambiare la scala della frequenza. Il quadrante si muove in quella posizione.   
 
Giri Per Nodo (Turns Per Knot): Clicca il tasto rosso + per aumentare o il tasto rosso − per diminuire il 
valore dei Giri Per Nodo nella finestra. (Devi classificare il contatto in Narrowband, ESM, o Periscopio poi 
guardare le informazioni  USNI su quella classe per determinare il valore corretto dei giri per nodo da 
mettere qui.)   
 
Velocità (Speed): La velocità per il contatto selezionato viene mostrata qui quando il cursore è messo 
sull’ultima linea di sinistra nella cascata ed il corretto numero di giri per nodo per quella classe della nave è 
messo nella finestra dei Giri Per Nodo.   
   
POSTAZIONE SONAR ATTIVO 
 

 
 
SONAR ATTIVO A FREQUENZA MEDIA (MF) 
 
Il gruppo Sferico/Cilindrico in maniera attiva è usato per scoprire e seguire le tracce di contatti. Echi singoli 
(definiti ping) o una serie di ping vengono usati per determinare la direzione e la portata di un oggetto. Le 
informazioni della postazione a frequenza di ricerca attiva a frequenza media sono inviate alla postazione 
TMA ed usate per disegnare una soluzione di tiro per il contatto. Queste informazioni ti saranno molto utili, 
ma hanno un prezzo. Usando il sonar attivo metti a rischio la tua posizione ed avverti della tua presenza 
qualunque nave nell’area circostante. La nave potrebbe presumere che hai intenzioni ostili visto che il sonar 
attivo viene usato principalmente per l’aggancio di obiettivi.   
 
SONAR ATTIVO AD ALTA FREQUENZA (HFAS)   
 
L’HFAS ha una portata più corta e può scoprire oggetti più piccoli del sonar attivo a frequenza media. 
Quando devi attraversare una zona minata, l’HFAS può essere usato per intercettare mine vicino la tua 
nave. Appena localizzi una mina, manovra rapidamente ed evitala il più possibile. Guidando lentamente 
avrai un miglior tempo di reazione. Marcare le mine ti aiuta a tenere traccia della loro posizione se dovessi 
aver bisogno di traversare nuovamente il campo quando lasci l’area. Un metodo di trovare una strada sicura 
è seguire il percorso di un’altra nave. L’HFAS è anche utile per evitare pericolose creste di ghiaccio durante 
le operazioni sotto il ghiaccio.   
Un singolo ping non è adatto per evitare le mine perciò il sonar attivo ad alta frequenza emette ping continui. 
Ricorda sempre che molte navi e sottomarini possono scoprire alcune trasmissioni del sonar attivo.   
 
USARE IL SONAR ATTIVO A FREQUENZA MEDIA  
 
Le istruzioni per usare il display del Sonar Attivo sono descritte sotto. Una descrizione dei tasti e dei campi 
sulla Postazione Attiva per tutti i sottomarini controllabili segue le istruzioni.   
 
Nonostante la forma del display, il sonar Attivo funziona allo stesso modo su tutti i sottomarini controllabili. 
Le classi Seawolf e 688(I) hanno un display rettangolare mentre il display attivo dell’Akula è circolare.   
 
Il display mostra i risultati della variazione dell’eco sonar attivo. Aree maculate rappresentano echi del 
sfondo dell’oceano, riverberazione, generalmente. L’area bianca rappresenta l’area dietro la tua nave, 
schermi del sonar attivo. Siccome i segnali emessi dal tuo gruppo di prua non possono arrivare nella zona 
dietro la tua nave, nessun eco può ritornare da quell’area.   
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SEAWOLF E 688(I): DISPLAY SONAR ATTIVO MF (A FREQUENZA MEDIA) 
 
L’area alla base del Display Attiva rappresenta gli oggetti più vicini alla tua nave. La linea orizzontale in cima 
rappresenta la direzione. Il display si aggiorna dal basso verso l’alto. Ogni ping  successivo sostituisce i dati 
vecchi con quelli più nuovi. Sotto si vede il Display Attivo del Seawolf.   
 

 
 
AKULA: DISPLAY SONAR ATTIVO A FREQUENZA MEDIA  
 
Nel display circolare dell’Akula l’area più vicina al centro rappresenta gli oggetti più vicini alla tua nave. La 
circonferenza rappresenta la direzione. Lo schermo si aggiorna dal centro verso l’esterno. Ogni ping 
successivo sostituisce i dati vecchi con quelli più nuovi. Sotto viene mostrato il display Attivo dell’Akula:   
 

 
 
CONTATTI SONAR ATTIVI (Versione 1, tradotta da Brick) 
I Contatti appaiono come macchie luminose sul display attivo.  
 
Il cursore nel display attivo consiste di un cerchio (nell’Akula) o un quadrato (nelle classi Seawolf e 688(I,)) 
attaccato ad una linea verticale che indica la direzione specifica. La distanza del cursore dal centro del 
cerchio o dalla base del display rappresenta la sua distanza dalla tua nave. La posizione della linea verticale 
sull’Indicatore di Direzione rappresenta la direzione del cursore. Per trasportare il cursore, clicca il quadrato 
(o cerchio) e trascinalo nella posizione desiderata sul display.   
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Determinare Direzione e Portata di un Contatto:    
• Sposta il cursore e centralo su un contatto.   

 
Seawolf:   

 La direzione e la portata del contatto appaiono direttamente sotto il display attivo nei campi “Crsr 
Brg” e “Crsr Rng”. La portata è espressa in yarde.   

 
688I(I):   

 La direzione e la portata del contatto sono mostrati nell’area di Controllo Range/Bearing dello 
schermo nei campi “Yds” e “Deg”. La portata è espressa in yarde.   

 
Akula:   

 La portata e la direzione del contatto sono mostrati in basso a destra dello schermo nelle finestre  
Range (M) e Bearing. La portata è data in metri.   

 
Tracciare un contatto con il Sonar Attivo:   
 
1. Seleziona una Scala di Portata (Range Scale). Per una ricerca iniziale sono più adatte scale ampie. 
Appena un contatto viene scoperto, puoi sistemare la Scala dei ping successivi per avere una migliore 
precisione e accuratezza. Selezionando una nuova portata fermi le trasmissioni continue. Devi cliccare 
“transmit” di nuovo per riprendere le trasmissioni.   
 
Seawolf:   

• Clicca RANGE SCALE sulla matrice di tasti del Sonar Attivo.   
• Nel pannello che appare, clicca il tasto della portata desiderata. I numeri indicano migliaia di yard.   
• Clicca BACK.   

 
688(I):   

• Clicca il numero della portata desiderata sul selettore della Scala della Portata (KYDS). Il quadrante 
si muove nella posizione indicata e la scala della portata selezionata viene impostata nel Display 
Attivo. I numeri indicano migliaia di yard.   

 
Akula:    

• Clicca il numero della portata desiderata sul selettore della Scala della Portata (KM). Il quadrante si 
muove alla posizione indicata e la scala selezionata viene impostata nel Display Attivo. I numeri 
indicano chilometri.   

 
2. Selezione del tipo di trasmissione: Ping Singoli o Continui. Se selezioni Singolo, viene emesso 
solamente un ping del sonar attivo. Se scegli Continui, i ping vengono emessi ad un intervallo regolare fino 
a quando l’interruttore viene spostato su Singolo o cambi la scala della portata.   
 
Seawolf:    

• Clicca TRANSMIT TYPE sulla Matrice di Tasti del Sonar Attivo.   
• Nel pannello che appare clicca SINGLE o CONTINUOUS. Il Verde indica la scelta selezionata.   
• Clicca BACK.   

 
688(I):  

• Clicca SINGLE o CONTINUOUS come desideri nel Pannello Echo Ranging.  
 
Akula:   

• L'Akula ha bottoni separati per emettere ping singoli o continui. Il tasto cliccato nel prossimo passo 
determina il tipo di trasmissione.   

 
3. Trasmissione del Segnale   
 
Seawolf:   

• Clicca TRANSMIT sul sistema di tasti del Sonar Attivo. Viene emesso il tipo di segnale impostato 
nel passo precedente.   
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688(I):   
• Clicca TRANSMIT per spedire il segnale del tipo selezionato dall’interruttore a leva adiacente  

 
Akula:   

• Clicca TRANSMIT SINGLE o TRANSMIT CONTINUOUS. Viene emesso il tipo di segnali scelto.   
 
4. Condurre una ricerca completa. Per effettuare una ricerca, sono necessarie trasmissioni multiple per 
determinare se sono presenti contatti con un certo grado della sicurezza. Un contatto valido darà ritorni 
visivi costanti che sono più luminosi del rumore di fondo. Il ritorno dell’audio avrà un suono metallico e sarà 
distinguibile dal rumore di fondo.   
 
5. Piazzare il cursore sull’obiettivo. Quando si vede un potenziale ritorno attivo sul display, Clicca sul 
cursore e posizionalo sull’obiettivo. Saranno mostrati direzione e portata del contatto.   
 
6. Marcare un obiettivo. Clicca MARK per assegnare un ID alfanumerico al contatto selezionato. Una volta 
che un contatto selezionato viene marcato una volta, selezionando e cliccando nuovamente MARK si 
spedisce un aggiornamento della portata e della direzione del contatto al TMA ed alla mappa di Nav.   
 
7. Designare un obiettivo.  
 
Solo per il Seawolf:   
 
Questa funzione assegna un ID alfanumerico ed un tracciatore al contatto. Il tracciatore automaticamente 
spedisce informazioni aggiornate per il contatto al TMA finché ci sono continue trasmissione del sonar 
attivo.   

• Trascina il cursore per posizionarlo sul contatto quindi clicca DESIGNATE TARGET per assegnare 
un ID ed un tracciatore. L'ID ed il tracciatore non vengono assegnati fino al ping successivo.   

 
NOTA: Il gruppo sferico ha solo quattro tracciatori. Se assegni tutti i quattro tracciatori in Broadband o 
Narrowband e designi un obiettivo col Sonar Attivo, il tracciatore più vecchio viene rimosso da un contatto 
Broadband o Narrowband per essere usato nel Sonar Attivo.  (Fine versione 1) 
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CONTATTI SONAR ATTIVI  (Versione 2) 
 
I contatti appaiono come punti brillanti sullo schermo. 
Per ciascun contatto si può anche sentire un suono metallico. 
Il display mostra una storia di quattro ping, utile per rilevare segnali a bassa potenza. 
Il cursore sullo schermo consiste di un cerchio (nell'Akulas) o un quadrato (in ambo le classi Seawolf e 
688[I]) collegato ad una linea verticale che ne indica la specifica direzione d’origine.   
La distanza del cursore dal centro del cerchio o dalla  base dello schermo rappresenta la sua distanza dal 
proprio battello. La posizione della linea verticale sull’indicatore rappresenta la direzione di provenienza. 
Per muovere il cursore, cliccare sul quadrato (o sul cerchio) e trascinarlo sull'ubicazione desiderata sullo 
schermo. 
 
Per determinare la provenienza e la distanza di un contatto: trascinare il cursore e centrarlo sul un contatto. 
 

• Seawolf:   
La direzione e la distanza del contatto appariranno direttamente sotto lo schermo nel ‘Csrs Brg’ 
(Cursor Bearing=Direzione del Cursore) e nel ‘Csrs Rng’ (Cursor Range=Distanza Cursore). La 
distanza è espressa in yards (2000 yards=1 nm - miglio nautico) 

• 688I(I):   
La direzione e la distanza del contatto appariranno nell’area ‘Range/Bearing Control’ (Controllo 
Distanza/Direzione) dello schermo nei campi ‘Yds’ (Yards) e ‘Deg’ (Degree=Gradi). La distanza è 
espressa in yards 

• Akula: 
La direzione e la distanza del contatto appariranno 
In basso a destra dello schermo nella finestra ‘Range (M)’ (Distanza) e ‘Bearing’ (Direzione). 
La distanza è espressa in metri. 

 
Localizzare un contatto con Sonar Attivo:  
  
1. selezionare la ‘Range Scale’ (portata). Una portata elevata è adatta per ricerche iniziali; una volta 

scoperto un contatto, è possibile aggiustare la portata dei successivi ‘ping’ in modo da ottenere un 
rilevamento più accurato. 
Selezionando una nuova portata si arresta l’emissione continua della trasmissione. 
Sarà necessario cliccare di novo ‘transmit’ per riprendere la trasmissione. 

• Seawolf:   
• Cliccare ‘Range Scale’ sulla matrice dell’ Active Sonar. 
• Nel pannello che apparirà, cliccare il bottone della portata desiderata. I numeri indicano le 
‘yards’ espresse in migliaia 
• Cliccare ‘Back’ per tornare al pannello precedente.   

• 688(I):   
• Cliccare il numero della portata desiderata sul selettore ‘Range Scale’ (KYDS). L’indicatore si 
muoverà sulla posizione indicata e la portata selezionata verrà implementata nell’Active Display. 
I numeri indicano migliaia di yards. 

• Akula:   
• Cliccare il numero della portata desiderata sul selettore ‘Range Scale’ (KM). L’indicatore si 
muoverà sulla posizione indicata e la portata selezionata verrà implementata nell’Active Display. 
I numeri indicano chilometri. 
 

2. Modo di trasmissione selezionato: ‘ping’ Singolo o Continuo. Con l’opzione SINGLE, il dispositivo 
trasmetterà un singolo ping. Selezionando l’opzione CONTINUOUS, il sonar continuerà ad emettere 
ping fino a quando non sposterai l’interruttore su SINGLE o cambierai la ‘Scale Range’. 

•  Seawolf:   
• Cliccare ‘TRANSMISSION TYPE’ nella matrice dei tasti del sonar attivo (Active Sonar Button 
Matrix).   
• Nel pannello che apparirà cliccare SINGLE (singolo) o CONTINUOUS (continuo) come 
desiderato. 
• Cliccare BACK (indietro).   

• 688(I):   
• Cliccare SINGLE o CONTINUOUS come desiderato sul pannello Echo Ranging.  
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• Akula:   

• L'Akula ha due diversi tasti, per emettere i ‘ping’ singoli o continui. Il tasto cliccato nel prossimo 
passaggio determina il modo di trasmissione. 
 

3. Trasmissione del segnale. 
• Seawolf:   

• Cliccare TRANSMIT (trasmetti) nella matrice dei tasti Active Sonar; il segnale verrà emesso 
nella modalità selezionata nel passo precedente. 

• 688(I):   
• Cliccare su TRANSMIT per emettere il segnale nella modalità selzionata tramite il selettore 
adiacente. 

• Akula:   
• Cliccare sul tasto TRANSMIT SINGLE (trasmissione singola) o TRANSMIT CONTINUOUS 
(trasmissione continua) come desiderato. 
 

Il  tipo di emissione di segnali designata verrà trasmessa. 
 
Nota: su qualunque sottomarino, cliccare sul tasto TRANSMIT durante l’emissione di segnale continua, avrà 
l’effetto di fermare la trasmissione. 
 
Condurre una ricerca completa.  
Per l’uso del sonar attivo a scopo di ricerca è consigliabile effettuare varie trasmissioni, per appurare se dei 
contatti sono presenti con un ragionevole grado di certezza. 
Un contatto valido apparirà come un punto brillante ben distinto dal riverbero di fondo. In corrispondenza a 
ciò sarà anche possibile udire un suono metallico ben distinguibile dal rumore di fondo. 
 
1. Piazza il cursore sull’obiettivo. Quando vedrai apparire sullo schermo il segnale di un potenziale contatto 

posiziona il cursore cliccandoci sopra e trascinandolo sul obiettivo. Sia la distanza che la direzione del 
contatto potenziale verranno mostrati. 

 
2. Marcare un contatto. Cliccare MARK (marca) per assegnare un ID alfanumerico al contatto selezionato. 
 
Una volta che il contatto selezionato è stato marcato, selezionarlo e cliccare MARK ancora comporterà un 
aggiornamento della distanza e della direzione nella TMA (Targhet Moviment Analisis=Analisi Movmento 
Bersaglio) e nella mappa di navigazione. 
 
Designare un obiettivo.   
 

• Seawolf solamente:  
Questa funzione assegna un’ID ed un tracciatore alfanumerico automatico al contatto.  
Il tracciatore manderà autonomamente degli aggiornamenti sulle informazioni del contatto seguito al 
TMA (e alla mappa Nav) fintantoché la trasmissione continua non verrà interrotta. 

• Per assegnare un’ID ed un tracciatore automatico al contatto designato cliccare e 
trascinare il cursore sopra l’obiettivo e poi premere DESIGNATE TARGET. L'ID e il 
tracciatore verranno assegnati non appena il prossimo ‘ping’ verrà emesso. 

 
Nota: il sonar sferico (il sonar ‘passivo’ posizionato nel muso del sub) ha solo quattro tracciatori a sua 
disposizione. Se sono già tutti impegnati nel Broadband (sonar a banda larga) e/o nel Narrowband (sonar a 
banda stretta) e tuttavia desideri assegnarne uno all’Active Sonar (sonar attivo) il tracciatore più ‘vecchio’ 
verrà rimosso dal Broadband o dal Narrowband per essere utilizzato nell’Active Sonar. (Fine versione 2) 
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SEAWOLF: POSTAZIONE SONAR ATTIVO  
 
Le istruzioni per designare un obiettivo utilizzando il Sonar Attivo a Frequenza Media del Seawolf sono 
descritte in Using MF Active Sonar sopra. L’uso del Sonar Attivo ad Alta Frequenza del Seawolf è spiegato 
seguendo una breve descrizione dello schermo dati del Sonar Attivo e del Sistema di Tasti. Per default Il 
sonar attivo a frequenza media è selezionato nelle opzioni di frequenza sul Sistema di Tasti. Quando viene 
selezionata la frequenza alta sono disponibili meno opzioni nel Sistema di Tasti. 
 

 
 
Seawolf: Display dati del sonar attivo  
 
Tracciatore: Mostra la lettera del Tracciatore del contatto scelto quando il tasto Review (del tracciatore) 
viene cliccato nel sistema di tasti. 
 
ID Contatto: Mostra l’ID del Contatto del tracciatore scelto quando il tasto Review (del tracciatore) viene 
ciccato nel sistema di tasti. 
 
Direzione del Tracciatore (Tracker Bearing): Mostra la direzione del contatto assegnato al tracciatore 
scelto quando si clicca il tasto Review (del tracciatore) nel sistema di tasti. 
 
Frequenza: Mostra il tipo di frequenza scelta con il tasto sul Sistema di Tasti: Media o alta. La Media è 
selezionata per default. 
 
Trasmissione (Transmit): Indica il tipo di trasmissione prodotto quando il tasto Transmit viene cliccato: 
Singolo o Continuo. Il tipo di trasmissione viene scelto con il tasto Transmit Type sul sistema di tasti. 
 
Sistema di Tasti del sonar attivo del Seawolf  
 
Mostra centro (Display Center): opzione per configurare il centro del Display Attivo. Scegli Nord per 
centrare l’esposizione a 000. Seleziona Sud per centrare l’esposizione a 180. 
 
Frequenza: Mostra le opzioni per la scelta delle medie o delle alte frequenze nelle emissioni sonar.  
 
Designa Obiettivo (Designate Target): Quando il cursore si trova sopra un contatto valido, clicca su 
questo tasto per assegnare un tracciatore ed un identificativo alfanumerico (S01, S02, ecc) al contatto. I dati 
sul contatto vengono inviati al TMA ed il tracciatore invia automaticamente aggiornamenti periodici. 
 
Revisione (Review): Scorre tutti i tracciatori assegnati. Le informazioni riferite al tracciatore scelto appaiono 
nello schermo dati. 
 
Mark: Assegna un identificativo di contatto e invia i dati sul contatto scelto al TMA ed alla mappa Nav. Non 
viene assegnato nessun tracciatore. 
 



 13

• assicurati che il cursore sia centrato sul ritorno più recente del contatto e clicca MARK. Se tu sei 
nella modalità “impulso singolo” ha più senso utilizzare la funzione di Mark piuttosto che la 
caratteristica “Designate Target” in modo da non perdere un tracciatore. 

 
Scala della Portata (Range Scale): Mostra le opzioni per selezionare la massima portata nel display Attivo. 
I numeri sono in migliaia di yards (5, 10, 20, 40, 80). 
 
Tipo di Trasmissione (Transmit Type): Mostra le opzioni per la scelta del tipo di trasmissione che tu vuoi 
inviare: impulso Singolo o continuo. Le trasmissioni continue continuano ad inviare impulsi fino a quando tu 
non le fermi. Questa opzione seleziona solo il tipo di trasmissione. Non trasmette il segnale. 
 
Trasmetti: Clicca per trasmettere un segnale del tipo selezionato con il tasto “Transmit Type”. Il tipo di 
trasmissione scelta compare nel campo Transmit dello Schermo Dati del Sonar Attivo. Per fermare un 
impulso continuo clicca di nuovo Transmit. 
 
SEAWOLF: SONAR ATTIVO AD ALTA FREQUENZA 
 
Nella modalità ad Alta Frequenza sono disponibili meno funzioni. Marcando contatti in questa 
modalità vengono piazzati segnali sulla mappa di Nav ma non viene assegnato un ID di Contatto o inviate 
informazioni al TMA. Con questo sensore il Seawolf può rilevare contatti fino e 5000 yards. I ritorni ad alta 
frequenza forniscono un profilo dello spessore del ghiaccio fornendo un valido strumento per le operazioni 
sotto il ghiaccio così come la navigazione fra le mine. 
 
Attivare il sonar ad alta frequenza: 
 

• Clicca FREQUENCY nel sistema di tasti del Sonar Attivo. Le opzioni di frequenza appaiono nel 
sistema.  

• Clicca HIGH quindi BACK. Appare il sistema di tasti dell’alta frequenza. 
 
NOTA: Ping continui vengono trasmessi non appena si seleziona High e i contatti appaiono 
immediatamente nel Display Attivo. Tu devi cliccare BACK per accedere al sistema di tasti del sonar ad alta 
frequenza e cliccare MARK. 
 
Sistema di tasti ad alta frequenza 
 
Questo sistema di tasti contiene solo due bottoni. 
 
Frequency: Mostra le opzioni per la scelta di trasmissioni sonar a media o alta frequenza.  
 
Mark: Marca tutti i contatti rilevati dal sensore e piazza un marcatore sulla mappa di Nav per ognuno di essi. 
 
Marcare contatti col sonar ad alta frequenza  

• Clicca MARK una volta. Un marcatore viene piazzato sulla mappa di Nav per ogni contatto rilevato 
dal sensore. 

 
NOTA: Non è necessario selezionare i contatti con il cursore Bearing/Range per marcarli o cliccare più di 
una volta. 
 
Ritornare alla vista Sonar Attivo a Frequenza Media: 
 
1. Clicca FREQUENCY sul sistema di tasti per mostrare le opzioni di frequenza. 
2. Cicca MEDIUM quindi BACK 
 



 14

688(I): POSTAZIONE SONAR ATTIVO   
 
L’interfaccia del sonar ad alta frequenza del 688(I) è localizzata sulla Postazione di Controllo della Nave. La 
funzione ad alta frequenza è spiegata immediatamente dopo la descrizione della postazione di Sonar Attivo 
del 688(I). Istruzioni per l’uso della funzione sonar attiva sono contenute in Ship Stations/Sonar 
Stations/Using Medium Frequency (MF) Active Sonar a p. 83.   
 

 
 
La postazione Sonar Attivo del 688(I) contiene i seguenti tasti:   
 
Pulsante Singolo/Continuo (Single/Continuous Toggle Switch): Clicca sulla parola desiderata per 
selezionare la modalità di trasmissione. In modalità Singola viene emesso un solo ping. In quella Continua i 
ping vengono emessi finché non cambi l’impostazione in Singolo o cambia la scala della portata.   
 
Emissione (Transmit): Clicca per trasmettere segnali di echi attivi del tipo selezionato con il pulsante a 
levetta. Clicca di nuovo per fermare la trasmissione dei segnali continui.   
 
Centra a Nord / Sud (North Center/South Center): Quando North Centered viene selezionato, il display 
viene centrato in direzione 000. Quando invece è selezionato South Centered, il display viene centrato in 
direzione 180.   
 
Scala Portata [Range Scale (KYDS)]: Seleziona la massima portata nel Display Attivo. Per selezionare 
una scala della portata, Clicca sul numero della tua scelta.   
 
Controllo Portata/Direzione (Range/Bearing Controls): YDS: Mostra la distanza del contatto selezionato 
dalla tua nave in yards.  
 
Controllo Portata/Direzione Range/Bearing Controls: DEG: Mostra la direzione del contatto selezionato.   

• Per selezionare un contatto, muovi il cursore quadrato sul contatto.   
 
Mark: Assegna un ID di contatto e spedisce dati sul contatto selezionato al TMA e alla mappa di Nav.  

• Assicurati che il cursore sia centrato sul ritorno più recente del contatto e clicca MARK.  
• Seleziona un contatto marcato precedentemente e clicca ancora MARK per aggiornare le 

informazioni sulla direzione e sulla portata del contatto nel TMA e sulla mappa di Nav.   
 
ID della Traccia (Track ID): Mostra la designazione alfanumerica del contatto selezionato - S01, S02, ecc.  
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688(I) SONAR ATTIVO AD ALTA FREQUENZA (HIGH FREQUENCY ACTIVE SONAR)   
 
I controlli del sonar ad alta frequenza del 688(I) sono localizzati nella postazione di Controllo della Nave.   
 

 
 
Usare il sonar attivo ad alta frequenza del 688(I) (HFAS):   
 
Premi [F1] o seleziona la Postazione di Controllo della Nave dal menu delle Postazioni. Il sistema di HFAS è 
localizzato nella porzione centrale della postazione. L’interruttore attiva il Sistema del Sonar ad Alta 
Frequenza (HFSS) che è usato per scoprire i piccoli oggetti e spessore del ghiaccio a breve distanza.   
 
Lo schermo mostra l’ubicazione di qualunque oggetto vicino alla prua del tuo sottomarino. Se un oggetto è 
abbastanza vicino, ciccandoci sopra lo designi come un contatto del sonar ad alta frequenza sulla mappa di 
Nav.  
 

• Clicca ON per attivare il Sistema del Sonar ad Alta Frequenza,  
• Per marcare i contatti (come le mine), vai sull’oggetto e cliccaci sopra. I marcatori della appaiono 

sulla mappa di Nav indicando tutti i ritorni del Sonar. Nessun ID di Contatto viene assegnato e 
nessuna informazioni viene spedita al TMA.   

 
AKULA: POSTAZIONE SONAR ATTIVO   
 
Le istruzioni per designare un obiettivo usando il Sonar Attivo a Frequenza Media dell’Akula sono incluse in 
Using Medium Frequency (MF) Active Sonar a p. 83. Le istruzioni per l’uso del sonar attivo a frequenza alta 
dell’Akula seguono una breve descrizione dei tasti della Postazione dei pannelli del Sonar Attivo in questa 
sezione.   
 

 
 
Display Attivo: Mostra i risultati delle variazioni dell’eco del Sonar Attivo. L’uso di questo display è spiegato 
in Using Medium Frequency (MF) Active Sonar a p. 83 
  
Mark: Spedisce portata e direzione del contatto selezionato al TMA ed assegna ID di Contatto alfanumerico  

• Per selezionare e marcare un contatto, posiziona il cursore sul contatto e clicca su MARK. 
   

ID della Traccia (Track ID): Mostra l’identificativo alfanumerico per il contatto selezionato   
 
Pannello Selezione Postazione Sonar (Sonar Station Selection Panel): Clicca il tasto desiderato per 
passare a quella Postazione Sonar. Durante il gioco tieni il cursore sul tasto per far apparire il nome della 
postazione.   
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Emissione (Transmit): Clicca questo tasto per emettere un solo ping.   
 
Emissione Continua (Transmit Continuous): Clicca questo tasto per emettere ping continui.  
Per fermare le trasmissioni attive clicca di nuovo il bottone. Se cambi la scala della portata mentre si 
emettono ping continui devi ricominciare le trasmissioni.   
 
Scala della portata (Range Scale): Imposta la portata massima nel display Attivo.   
 
Portata (Range): Mostra la portata nella posizione del cursore del Display Attivo.  
 
Direzione (Bearing): Mostra la direzione nella posizione del cursore del Display Attivo.   
 
AKULA: SONAR ATTIVO AD ALTA FREQUENZA 
 
Il Sonar Attivo ad Alta Frequenza dell’Akula (HFAS) condivide, guardando verso 
l’alto, uno schermo con il Display ad Alta Frequenza Sotto il Ghiaccio. Il Display 
Attivo ad alta Frequenza può essere raggiunto solo dalla Postazione Periscopio. 
L’HFAS è utile per attraversare campi minati o passare sotto il ghiaccio. L’HFAS 
dell’Akula ha una portata di 3500 yards. 
 
Attivare il Sonar ad Alta Frequenza dell’Akula: 
 

1. Premi [F8] o scegli il tasto dell’icona del periscopio nel menu delle 
Postazioni per passare alla postazione del Periscopio. 

 
2. Clicca sul bottone ICE DISPLAY per passare al Display ad alta frequenza. 
 
3. Clicca FORWARD LOOKING nel pannello di allineamento. HFAS ritorna 

davanti alla nave e appare nello schermo. Fai clic su UPWARD 
LOOKING per utilizzare i ritorni del sonar per valutare lo spessore del 
ghiaccio sopra la tua nave. Vedi Ship Stations/Under Ice Display a p. 45. 

 
Segnare i contatti nel Sonar Attivo ad Alta Frequenza: 

• Clicca il Display HFAS per mettere un segnale sulla mappa di Nav per tutti i contatti rilevati dal 
sensore. Nessun ID di contatto viene assegnato a contatti HFAS e nessuna informazione viene 
inviata al TMA. 

 
NOTA: Per informazioni su come evitare il ghiaccio, vedi Ship Stations/Under 
Ice Display a p. 45. 
 
POSTAZIONE SONAR DI INTERCETTAZIONE ATTIVA 
 

 
 
Il display di intercettazione attiva ti allerta quando un’altra nave, sottomarino, sonar immerso o sonobuoy 
trasmette un impulso sonar attivo. Fornisce la direzione dell’entità trasmittente così come la frequenza tra gli 
impulsi (ping), l’età dell’ultimo segnale e la forza del segnale. Sappi che la forza di segnale può aiutarti nella 
determinazione della prossimità relativa della sorgente sonar attiva. Il Seawolf fornisce anche il rapporto 
Segnale Rumore del contatto selezionato. 
 
L’intercettazione Attiva si gestisce allo stesso modo su tutti i sottomarini controllabili. Quando 
l’Intercettazione Attiva rileva un impulso di un sonar attivo, compare una linea sul display di intercettazione 
attiva nella direzione del contatto. La forza del segnale è rappresentata come una traccia luminosa colorata 
direttamente nel display che sale dal verde al rosso rappresentando appunto l’intensità crescente del 
segnale 
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TUTTI I SOTTOMARINI: TASTI ED ETICHETTE 
 
I seguenti campi e bottoni si vedono in tutti i sub eccetto queste note:  
 
Frequenza: Mostra la frequenza del segnale intercettato. 
 
Direzione: Mostra la direzione del segnale intercettato. 
 
SNR: Mostra il rapporto Segane Rumore per il contatto selezionato. (solo Seawolf).  
 
Intervallo (Interval): Mostra l’intervallo tra gli ultimi due segnali. 
 
Età (Age): Mostra il tempo in secondi trascorso dall’ultimo segnale. 
 
Mark: Quando un contatto è rilevato e visibile sull’Active Intercept Display, cliccado sul tasto Mark si 
assegna un Contact ID al segnale e si inviano le informazioni di direzione al TMA. Ogni volta che tu clicchi 
su mark quando il segnale è selezionato, la direzione attuale di quel contatto viene inviata al TMA.  
 

• Per selezionare un segnale, clicca sulle linee del segnale Display dell’intercettazione attiva. Il 
cursore si sposta per segnare quella direzione. Quando il segnale del contatto è selezionato, clicca 
su MARK. 

 
Forza di segnale (Signal Strenght): Indica la forza del segnale selezionato. Il verde indica un segnale più 
debole, il rosso uno più forte. 
 
Display di Intercettazione Attiva: Una riga dal centro del display circolare al bordo esterno indica la 
direzione di un segnale intercettato. Più spessa è la linea, più forte è il contatto. 
 
SEAWOLF: POSTAZIONE DI INTERCETTAZIONE ATTIVA 
 
La Postazione di Intercettazione Attiva del Seawolf è mostrata sotto. I tasti e le etichette sono descritti 
sopra. 
 

 
 
688 (I) POSTAZIONE DI INTERCETTAZIONE ATTIVA 
 
I tasti e le etichette sono descritti in Ship Stations/Sonar/Active Intercept Sonar Station/All Subs: Buttons 
and Labels a p. 92 
 
POSTAZIONE DI INTERCETTAZIONE ATTIVA DELL’AKULA 
 
I tasti e le etichette sono descritti in Ship Stations/Sonar/Active Intercept Sonar Station/All Subs: Buttons 
and Labels a p. 92 
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POSTAZIONE SONAR SSP (PROFILO VELOCITÀ DEL SUONO – SOUND SPEED PROFILE) 
 

 
 
La postazione SSP mostra la velocità a cui il suono viene trasmesso alle varie profondità nell’area intorno 
alla tua nave. Di solito infatti l’acqua forma degli strati di densità diversi, che influiscono profondamente sulle 
trasmissioni sonar. Acque più calde e meno dense formano il canale di superficie superiore, al di sotto di 
questo la temperature diminuisce rapidamente mentre la densità aumenta. L’effetto globale è che il suono 
generato in uno strato tende a non trasmettersi con facilità negli altri strati, e viceversa. All’inizio di ogni 
missione controlla a quale profondità si trova la 
separazione tra il canale di superficie e gli strati termici inferiori.  
Se ad esempio lo strato termico si trova a 350 piedi e tu sei sopra questa profondità, puoi avere difficoltà a 
rilevare oggetti sotto 350 piedi. Analogamente, gli strati termici impediranno ai sottomarini nemici di rilevare 
la tua presenza.  
 
Il Profilo della Velocità del Suono viene creato dalle informazioni restituite da una sonda Expendable 
Bathythermograph (XBT). Quando viene lanciata, questa sonda riferisce profondità, temperatura e 
informazioni di velocità del suono in forma di sia di grafico che di tabella. I passi per la generazione di un 
Profilo della Velocità del Suono sono gli stessi su tutti i sottomarini controllabile. 
 
LANCIARE UNA SONDA XBT 
 
Quando tu entri nella postazione SSP sono disponibili gli ultimi risultati ricevuti. Queste informazioni 
chiariscono il profilo esistente e come iniziare una nuova lettura XBT. 
 
Seawolf: 

• Clicca LAUNCH nel sistema di tasti. La profondità dello strato è riportata all’area del Data Display 
sopra il sistema di tasti. 

• Per cambiare la portata che si vede nel grafico, clicca su CHANGE DEPTH SCALE, clicca sul 
numero desiderato quindi su BACK. 

 
688 (I): 
 
Clicca su XBT. La profondità di strato è segnata in fondo al portablocco. Tu non puoi adattare la scala di 
profondità sul 688(I). 
 
Akula: 
 
Clicca su XBT. La profondità dello strato è segnata in fondo al blocchetto. 
 
Per cambiare la scala delle profondità in uso sul grafico, clicca sul numero del Depth Scale Panel. 
 
Le nuove informazioni non appaiono immediatamente sullo schermo. La sonda XBT sale in superficie e 
quindi scende prima di iniziare a trasmettere. Questo può comportare un ritardo nell’aggiornamento 
dell’SSP.  
 
NOTA: A causa delle temperature dell’acqua variabili in base alla posizione intorno alla terra, uno strato 
termico distinto non è sempre disponibile. 
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SEAWOLF: POSTAZIONE SSP 
 

 
 
Profilo della velocità del suono: Le temperature e i dati di velocità interno la tua nave vengono mostrate 
sotto forma di grafico e di tabella. Questi dati non vengono aggiornati automaticamente. Devi lanciare ogni 
volta una nuova sonda per ottenere delle informazioni aggiornate. 
 
Schermo dati 
 
Profondità dello strato (Layer Depth): La profondità dello strato termico è riportata come riferito dall’ultima 
sonda XBT. 
 
Matrice di Tasti 
 
Cambia scala di profondità (Change Depth Scale): clicca su questo bottone per far apparire un insieme di 
opzioni per impostare la scala esaminata nel grafico. Scegli 500, 1000, 2000, o 4000 piedi. 
 
Lancio XBT (Launch XBT): Clicca per lanciare una nuova sonda Expendable Bathythermograph (XBT).  
 
Tasti di selezione della postazione sonar: Clicca per passare da una postazione sonar ad un’altra. 
 
688 (I): POSTAZIONE SSP 
 

 
 
Profilo della velocità del Suono: Mostra una rappresentazione dello strato termico in sottoforma di grafico.  
 
Tasti di selezione della postazione sonar: Clicca per passare da una postazione sonar ad un’altra. 
 
Profondità (piedi)/velocità (M/sec.) [Depth (Ft)/Speed (M/sec): Mostra la profondità e la velocità del 
suono riportati dall’ultima sonda XBT.  
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Profondità dello strato: Profondità dello strato termico come riportato dall’ultima sonda XBT. 
 
XBT: clicca per lanciare una nuova sonda Expendable Bathythermograph (XBT). 
 
AKULA: STAZIONE SSP 
 

 
 
Scala di profondità: Mostra le opzioni della scala di profondità per il grafico SSP nel display Sound Speed 
Profile.  
 

• Clicca il numero desiderato per mettere il grafico a 150, 300, 600, 1000, o 1500 metri. 
 
Profilo della velocità del Suono: Mostra una rappresentazione dello strato termico sottoforma di grafico.  
 
Tasti di selezione della postazione sonar: Clicca per passare da una postazione sonar ad un’altra. 
 
Profondità  (m) / Velocità (m/sec): Mostra la profondità e la velocità del suono riportati dall’ultima sonda 
XBT.  
 
Profondità dello strato: Profondità dello strato termico come riportato dall’ultima sonda XBT. 
 
XBT: Clicca per lanciare una nuova sonda Expendable Bathythermograph (XBT). 
 
SONAR UUV 
 
L’UUV stesso appare come un contatto nel display Broadband e Narrowband ma i ritorni del sonar UUV non 
vengono esaminati in una Suite Sonar. I contatti del Sonar UUV sono mostrati sulle mappe Nav Fire Control 
e TMA. Per informazioni questo sensore ed il suo uso vedi Special Operations e Procedures/Deploying 
UUVs a p. 149. 
 
POSTAZIONE TARGET MOTION ANALYSES (TMA) 
 

 
 
Nella postazione Target Motion Analysis (TMA), i dati dai tuoi sensori vengono utilizzati per determinare la 
direzione, la portata, la velocità e la direzione di un contatto. Queste informazioni, chiamate soluzione 
dell’obiettivo o semplicemente la soluzione, sono necessarie per puntare con precisione un contatto con le 
armi della tua nave. 
 
Le designazioni alfanumeriche di tutti i contatti vengono visualizzate in un elenco a discesa sulla postazione 
TMA. Selezionando un contatto dall’elenco appare un rapporto delle linee di direzione per quel contatto sul 
piano del TMA. 
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NOTA: Quando un tracciatore sonar viene assegnato a un contatto, gli aggiornamenti sulla direzione sono 
inviati automaticamente al piano del TMA. Mentre invece con il radar, l’ESM, il sonar attivo a ping singolo, e 
i contatti visivi presenti nell’elenco, non vengono aggiornati automaticamente sul piano del TMA a meno che 
tu non li contrassegni fisicamente un’altra volta. La storia per questi contatti può contenere solo una linea. Il 
tuo equipaggio Automatico del Radar, quando attivato, invia aggiornamenti per contatti radar finché il radar 
è acceso La prima lettera della designazione di un contatto rappresenta la sorgente dei dati: S per Sonar, R 
per Radar, V per visivo (Periscopio e Stadimetro), ed E per ESM. Le linee di direzione del TMA hanno colori 
codificati per indicare la loro sorgente. 
 
Gruppo sonar di Prua:  Bianco 
Gruppo sonar dello Scafo: Blu 
Gruppo sonar Rimorchiato: Porpora 
Sonar Attivo:   Verde 
Periscopio o ESM:  Rosso 
Radar:   Giallo 
UUV sonar Passivo  Bianco 
UUV sonar Attivo  Verde 
 
COME LAVORA IL TMA? 
 
Analisi del Moto dell’Obiettivo (Target Motion Analysis) è un processo nel quale la rotta e la portata di un 
contatto sono stimati utilizzando letture di direzione nel tempo e una valutazione della velocità del contatto. 
Alla postazione del TMA tu esamini i dati dei sensore disponibili per un contatto e sviluppi i possibili o provi 
le soluzioni dell’obiettivo. 
 
Supponi che il tuo sommergibile sia fermo e uno dei tuoi sensori sonar passivi stia tracciando un contatto 
sconosciuto. Se ad intervalli di due minuti tu puoi disegnare una linea dalla tua nave lungo la direzione alla 
quale il contatto è rilevato, vedresti qualcosa di simile al diagramma sottostante. 
 

 
 
Utilizzando il sonar passivo, la portata esatta del contatto non è conosciuta. Numerose soluzioni per 
potrebbero corrispondere a questo ventaglio di direzioni. Ad esempio, il contatto potrebbe esserti vicino 
muovendosi a 5 kts o lontano e muoversi a 10 kts. Se tu conosci la velocità a cui il contatto viaggia, la sua 
portata e la sua rotta possono essere stimati. 
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Poiché la tua imbarcazione si muove così come il contatto, si aggiunge un nuovo fattore 
all’indice di direzione (cambiamento di direzione nel tempo), comunque il principio rimane sempre lo stesso. 
 
Un modo per perfezionare la soluzione fino ad ottenere una singola rotta possibile è quello di cambiare la 
rotta e/o la velocità della propria imbarcazione (la tua nave rispetto l’obiettivo può essere in vantaggio [lead] 
e ritardo [leg] di rotta). Un vantaggio di rotta è quando la rotta della tua nave e di quella dell’obiettivo sono 
sullo stesso lato della linea di direzione. Con un ritardo di rotta, la rotta dell’obiettivo e quella della tua nave 
sono su lati opposti della linea di direzione. Nel disegno sotto, la tua nave ha un vantaggio di rotta sulla 
possibile soluzione A e un ritardo di rotta sulla possibile soluzione B. 
Il punto C dove le linee di direzione si incrociano indica la massima portata per il vantaggio di rotta del 
contatto A e la minima portata per il ritardo di rotta del contatto B. 
 
Dato che tu puoi vedere il disegno, non puoi essere inizialmente sicuro se sei in posizione di vantaggio o 
ritardo di rotta. Tu puoi determinarlo dopo avere girato la tua imbarcazione su una rotta nella posizione 
opposta alla linea di direzione. 
 
 

 
 
 
Cambiando il proprio contributo all’indice di direzione, si riduce matematicamente il numero di soluzioni per i 
dati disponibili. Più elevato sarà il contributo al cambio dell’indice di direzione, più elevato sarà il 
cambiamento nei dati.  
Nella maggior parte dei casi la tappa con la più grande velocità/tasso(rate) di direzione indica un ritardo di 
rotta. Per un contatto a banda larga, può essere più facile vederlo nel display a cascata del sonar. 
Assumendo che il bersaglio mantenga la propria velocità e rotta, due o tre manovre della proprie 
imbarcazione, o tappe, condurranno a una singola soluzione possibile. 
 

 
 
In ogni caso dovrai ottenere più informazioni possibili in base al problema da risolvere. Delle supposizioni 
attendibili, basate su stime fornite dai servizi di intelligence possono rendere il problema più semplice. Per 
esempio, se i dati forniti dal servizio di intelligence nel briefing di missione indicano che il contatto sta 
viaggiando su alcune rotte o a una particolare velocità, inserisci quei valori nella soluzione TMA. Se la 
geografia dell’area costringe l’imbarcazione nemica a seguire una certa rotta, usa quella informazione. 
Ovviamente, la TMA sarà più facile se conosci più informazioni invece che conoscere solamente il cambio di 
direzione del bersaglio. Conoscendo un secondo valore, quale la velocità, si elimina un grande numero di 
possibili soluzioni di puntamento. Come vedrai nelle istruzioni del TMA, se hai classificato il contatto, potrai 
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stimarne la velocità corrente usando uno speciale modo di funzionamento del sonar conosciuto come 
DEMON. 
 
LA TAVOLA DEL TMA 
 
La tavola del TMA è situata nell'area superiore sinistra della postazione TMA. La tavola visualizza una 
rappresentazione della tua imbarcazione, una rapporto dei dati di direzione per un contatto selezionato, un 
righello TMA e un insieme di punti di errore. Questi strumenti sono utilizzati per analizzare le immissioni del 
sensore. I componenti della tavola del TMA dell’Akula sono descritti sotto. 
 

 
 
Quando un contatto viene selezionato dall’elenco a discesa, le informazioni più recenti del sensore per quel 
contatto vengono visualizzate sulla tavola del TMA. Le informazioni sono formate da una linea di direzione 
che parte da un punto che rappresenta la posizione della tua imbarcazione al momento del rapporto. Se un 
tracciatore è assegnato al contatto, ogni due minuti l’ultima linea di portare viene aggiunta alla tavola. Nel 
tempo queste linee forniscono un rapporto dei cambiamenti di direzione. Trascinare e posizionare il righello 
attraverso le linee di direzione ti permette di eseguire prove sulle possibili soluzioni. Un insieme di punti 
fornisce un segnale visivo con riferimento della precisione della tua soluzione di prova. Le linee di direzione 
più vecchie vengono cancellate dopo un certo tempo. Gli strumenti utilizzati sulla tavola del TMA e le 
particolarità di questo processo sono descritti sotto. L’uso del TMA non è facile. Se necessario, metti in 
pausa il gioco mentre tenti di sviluppare una soluzione precisa. 
 
IL RIGHELLO TMA 
 
Il righello del TMA è utilizzato per indicare la tua valutazione migliore della rotta e della velocità del contatto. 
La sua ubicazione sulla tavola rispetto alla tua imbarcazione indica la portata stimata per il contatto. Con 
ogni nuova linea di direzione al righello viene aggiunto un segno. Ogni segno è associato a un punto nella 
parte superiore sinistra dello schermo. Spostare il righello e adattare la posizione dei segni ti permette di 
allineare i punti lungo la linea verticale. I componenti del righello sono descritti sotto. 
 

 
 

• La punta di freccia sul righello indica la rotta del contatto. 
• La lunghezza del righello rappresenta la valutazione corrente della velocità del contatto: più lungo è 

il righello, più alta è la velocità stimata. 
• La distanza del righello della tua imbarcazione rappresenta la portata stimata del contatto.  
• Ogni segno (sul righello) rappresenta un intervallo specifico di tempo. (Per i Gruppi Sonar 

Rimorchiato e di Prua l’aggiornamento è ogni due minuti mentre il radar e il sonar attivo continuo 
aggiornano ad ogni impulso lanciato). Il segno alla fine del righello rappresenta l’inizio delle 
informazioni e quindi anche le informazioni più vecchie. 

La direzione corrente stimata del contatto è la posizione appena davanti alla punta della freccia. L’ultima 
direzione riportata è rappresentato dal segno più vicino alla punta della freccia. 
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NOTA: Tutte le valutazioni correnti rappresentate dal righello vengono visualizzate in modo numerico sotto 
la tavola del TMA. 
 
Manipolare il righello: 
 

• Adattamento della lunghezza e della direzione: Clicca e trascinare il segno finale o la punta della 
freccia per modificare la lunghezza o la direzione del righello. 

• Posizionamento dei segni: Il segno più vicino alla punta della freccia dovrebbe essere messo sulla 
linea di direzione più recente. Il segno finale dovrebbe essere posizionato sulla più vecchia linea di 
direzione. 

 
Utilizzo dell’aggancio: Un cerchio viene visualizzato al centro del righello quando più di un segno è 
presente e quindi la velocità è maggiore di zero. Il cerchio agisce come un aggancio. Cliccaci sopra e 
trascina l’intero righello in un’altra posizione. L’aggancio gestisce le impostazioni di rotta e di velocità 
correnti del righello e adatta la portata e la direzione. 
 
Sub Command Tip: Centra sul righello e ingrandisci per sistemare meglio il righello e trovare l’aggancio. Se 
hai difficoltà a trascinare il righello per posizionare la punta della freccia nella direzione desiderata, immetti il 
numero della rotta desiderato nel campo “course”. Tu puoi anche premere q e cliccare sulla tavola del TMA 
dove vuoi mettere la fine del righello o premere q e cliccare con il pulsante destro per posizionare la punta di 
freccia. 
 
IL GRUPPO DI PUNTI DEL TMA 
 
Il gruppo di punti nell’angolo superiore sinistro è una rappresentazione grafica dell’errore tra segni del regolo 
e le linee di direzione. Il punto all’inizio del gruppo è associato alla linea di direzione più recente. L’analisi è 
probabilmente corretta quando la maggior parte dei punti si trova sulla linea centrale. Questo processo è 
chiamato raggruppamento dei punti. 
 

 
 

TMA SU RADAR, SU SONAR ATTIVO E CONTATTI VISIVI  
 
Alcuni sensori ti danno una portata come pure una direzione, mentre solo gli altri ti danno solo la direzione. 
In generale, più inputs hai da varie sorgenti di sensore e migliore sarà la tua soluzione. Ma devi essere 
consapevole che utilizzando Radar e Sonar Attivo dai al tuo nemico informazioni importanti sulla tua 
presenza e sulla tua posizione. 
 
I contatti segnati con sonar attivo, con radar o Stadimetro appaiono come dati della coppia portata/direzione 
sulla tavola del TMA. Quello che tu vedi è una linea di direzione che finisce con un triangolo minuscolo 
posizionato alla portata del contatto. Se la direzione e la portata dell’obiettivo sono noti in due tempi diversi, 
così come è il caso con sonar attivo e del radar, la soluzione può essere trovata collegando i punti e 
disegnando una linea con il righello per rotta e per velocità. 
 
NOTA: Marcando un contatto con il periscopio non avrai una portata automatica. Ma utilizzare lo Stadimetro 
per manipolare una fotografia del contatto visivo può fornirti una portata che è abbastanza precisa. Vedi 
Ship Stations/Stadimeter Station a p. 141. Quando contatti visivi o di periscopio sono riferiti a in questa 
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sezione, si suppone che tu stai determinando una portata per il contatto e l’hai segnata nella Postazione 
dello Stadimetro. 
 
Determinare una soluzione per un obiettivo del Sonar Attivo, del Periscopio o del Radar: 
 
1. Scegliere un contatto da analizzare. I contatti Radar hanno una designazione R, i contatti visivi 

hanno una designazione V, i contatti di sonar attivi hanno una designazione S la stessa del sonar 
passivo. Una linea di direzione appare sulla tavola del TMA. Un piccolo triangolo alla fine della linea 
di direzione indica la portata dell’obiettivo nel momento in cui il contatto era stato marcato. 

 
Seawolf: 

• Clicca SELECT TRACKS nel sistema di tasti. (se nessun contatto è stato designato, il secondo 
livello di bottoni del sistema non è disponibile).  

• Dall’elenco a discesa Select, scegliere il Contact ID desiderato. 
• Premi BACK per ritornare alla matrice di tasti principale. 

 
688 (I) e Akula:  

• Clicca l’elenco a discesa Select Tracks e scegliere il contatto desiderato. Se nessun contato è stato 
designato non ne appariranno. 

 
2. Marca di nuovo il contatto. 
 

• Dopo un breve intervallo, ritorna al sonar attivo o alla postazione del radar (che tu utilizzi) e marca il 
contatto di nuovo. 

• Per Contatti visivi, prendere un’altra fotografia del contatto dal periscopio e manipolala nello 
Stadimetro, quindi marca il contatto di nuovo dalla Postazione dello Stadimetro. 

• Continue a marcare il contatto a diversi intervalli per accumulare diverse linee di direzione. Spostati 
avanti e indietro fra il TMA e il tuo sensore scelto. 

 
3. Adatta lo schermo per ottenere una vista chiara del righello e del triangolo di portata. 
 
Clicca i pulsanti con le frecce per centrare la vista. (Possono essere usati anche i tasti a freccia della 
tastiera). 
 
Muovi il righello nella posizione del triangolo di portata, clicca CENTER ON RULER quindi clicca 
l’ingrandimento per adattare meglio la tua vista. Se tu perdi la posizione del righello, ingrandisci la posizione 
verso l’alto o riscegli CENTER ON RULER. 
 
4. Adatta i segni del righello. 
Trascina la punta della freccia o la coda del righello per adattare i segni lungo le linee di direzione fino a 
quando i punti non si allineano con la linea in alto. 
 
5. Immetti la soluzione 
Quando hai una buona soluzione di prova, mandala al sistema Fire Control mediante l’inserimento della 
soluzione. La soluzione che immetti è ora la soluzione di fuoco per quel contatto. Il sistema traccia la 
posizione stimata del contatto basato su questa soluzione e utilizza quella posizione stimata per puntare il 
contatto. 
 
Seawolf:  

• Clicca ENTER SOLN sotto la tavola del TMA. 
 
688 (I): 

• Clicca ENTER SOLUTION nel pannello TMA Solution Input sotto la tavola TMA. 
 
Akula: 

• Clicca ENTER SOLUTION sotto la tavola TMA. 
 
La soluzione di sistema compare sullo schermo TMA in una posizione separata dall’area di immissione della 
soluzione di prova come descritto sotto. 
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• Seawolf: La soluzione di sistema compare nell’area Firing Solution del TMA Data Display sul lato 
destro della postazione. 

 
688 (I) e Akula: La soluzione di sistema compare nel pannello TMA Solution nella parte inferiore destra 
della postazione TMA. 
 
NOTA: La soluzione di sistema per un contatto può essere esaminata in queste posizioni ma non può 
essere modificata qui. Per aggiornare la soluzione di sistema, aggiusta il righello o direttamente immetti le 
informazioni nei campi della soluzione di prova e accetta/invia la soluzione di nuovo. 
 
TMA PER IL SONAR PASSIVO E CONTATTI ESM 
 
Come descritto prima, una situazione più complessa si presenta quando solamente la direzione del contatto 
è nota, questo è il caso dei contatti passivi del sonar e dell’ESM. Ai contatti sonar passivi possono essere 
assegnati i tracciatori ma i contatti ESM devono essere aggiornati manualmente marcando ripetutamente il 
contatto nella postazione ESM.  
Siccome devi essere a profondità di periscopio per utilizzare ESM e il tuo albero può essere rilevato da un 
radar nemico, sei a rischio quando utilizzi questo sensore.  
 
I contatti rilevati da un UUV in modo sonar passivo vengono mostrati dalla posizione dell’UUV sulla tavola 
TMA e nelle mappe Nav e Fire Control.  
 
Eseguire un TMA su contatti sonar passivi: 
 
1. Scegli un contatto da analizzare. Una o più linee di direzione appaiono sulla tavola del TMA.  
 
Seawolf:  

• Clicca SELECT TRACKS nel sistema di tasti. (se nessun contatto è stato designato, il secondo 
livello di tasti del sistema non appare). 

• Dall’elenco a discesa Select, scegli il Contact ID desiderato.  
• Press BACK per tornare al sistema di tasti principale.  

 
688 (I) e Akula:  

• Clicca Selected Tracks dall’elenco a discesa e scegli il Contact ID desiderato. Se nessun contatto 
è stato designato negli elenchi a discesa non apparirà niente. Ritorna a un sensore e marca un 
contatto o assegna un tracciatore. 

  
2. Aggiusta la vista della tua imbarcazione, le linee di direzione e il righello.  
 
• Clicca i pulsanti freccia per una panoramica della vista. (possono essere utilizzati anche i tasti a freccia 

della tastiera). 
• Muovi il righello nella posizione desiderata, clicca CENTER ON RULER quindi clicca il tasto di 

ingrandimento per adattare meglio la tua vista. Se perdi di vista il righello, ingrandisci completamente la 
scena o scegli CENTER ON RULER.  

• Clicca il centro del righello o un suo singolo segno e trascina il righello nella posizione desiderata. 
  
Clicca CENTER ON RULER per mettere il righello al centro della tavola TMA quindi ingrandiscilo come 
desiderati per adattare la vista.  
 
NOTA: l’aggancio del righello (cerchietto al centro) è visibile solo quando il righello contiene più di un segno 
o la velocità è impostata ad un valore maggiore di 1 nodo (kt) nel campo della velocità nell'area della 
soluzione di prova. Puoi anche mettere la velocità a 10 kts o più temporaneamente. Questo estenderà il 
righello e rivelare la zona di aggancio.  
 
3. Adatta la posizione del righello per stimare la soluzione del contatto.  
 
• Se questa è la prima volta che il TMA è messo in funzionato sul contatto scelto, il righello rappresenterà 

la soluzione di default di una portata di 10.000 yards, con un rotta finale e una velocità di 10 kts. Questi 
valori appaiono nei campi di soluzione di prova direttamente sotto la tavola TMA.  

 
4. Immetti qualsiasi dato noto nei campi della soluzione di prova.  
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Se hai dati aggiuntivi sulla portata o sulla rotta del contatto, ad esempio grazie ad un messaggio 
dell’intelligence, immettilo nell’appropriato campo della soluzione. Se hai determinato la velocità del contatto 
utilizzando DEMON, immetti quella velocità nel campo della soluzione. Vedi Sonar/DEMON Station a p. xxx.  
 
• Clicca le cifre per modificare i valori.  
• Se sei sicuro di un aspetto della soluzione (es. portata) immetti quel valore direttamente nel campo 

Range quindi blocca il campo. Questo ti impedisce di trascinare il righello ad una portata diversa.  
• Per bloccare uno campo clicca sul tasto associato con il campo.  
 
Seawolf:  

• I tasti di blocco sono situati sopra il testo dell’etichetta per i campi della soluzione di prova. Il testo 
dell’etichetta diventa verde quando un campo è bloccato.  

 
688 (I):  

• I tasti di blocco sono situati alla destra del testo dell’etichetta. I tasti sono arancioni e si illuminano 
quando blocchi il campo  

 
Akula:  

• I tasti di blocco sono situati alla destra di ogni campo della soluzione di prova. Essi sono rossi e si 
illuminano quando blocchi il campo.  

 

 
 
5. Sistema il righello per adattarlo alle linee di direzione.  
 
Adatta il righello al display fino a quando i segni non si allineano bene con le linee di direzione del contatto.  
 

• Clicca l’aggancio nel mezzo del righello per trascinare l’intero righello.  
• Clicca e trascina sull’una o l’altra estremità del righello per spostare solo quella parte o adattare la 

lunghezza del righello.  
 
6. Immetti la soluzione.  

 
Questa dovrebbe venire inserita nella sezione TMA Solution cliccando sul pulsante Enter Solution. 

 
Una volta determinato un buon allineamento tra le tacche del righello e le linee di direzione inserisci la 
soluzione per inviare queste informazioni al ‘Fire Control System’ (Sistema di Controllo Fuoco). 
Il sistema traccerà la posizione stimata del contatto basata su questa soluzione e la designerà come 
bersaglio. 
 
Seawolf: 

• Clicca ‘ENTER SOLN’ (inserisci soluzione), sotto la tavola del TMA. 
 

688(I): 
• Clicca ‘ENTER SOLUTION’ nel ‘TMA Solution Input panel’ (pannello inserimento soluzione TMA), 
sotto la tavola TMA. 
 

Akula: 
• Clicca ‘ENTER SOLUTION’ sotto la tavola TMA. 
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La soluzione del sistema verrà mostrata in un’area separata da quella di verifica, così come descritto: 
 
Seawolf:  

• La soluzione del sistema viene mostrata nella ‘Firing Solution area’ (area soluzione fuoco) del 
‘TMA Data Display’ (visualizzatore dati TMA), sul lato destro della postazione. 

 
688(I) and Akula:  
 
La soluzione del sistema viene mostrata nel pannello soluzione TMA, in basso a destra della postazione 
TMA. 
 
NOTA: La soluzione del sistema può essere visualizzata ma NON cambiata qui. Per aggiornare la soluzione 
del sistema agire sul righello o direttamente sui valori inseriti nei campi di verifica, quindi inserire la 
soluzione nuovamente. 
 
7. Cambia la tua rotta e/o velocità 
 
Cambiare la rotta e/o la velocità del tuo sottomarino può migliorare la soluzione del TMA. 
Questi cambiamenti modificano il moto relativo del tuo sottomarino rispetto al contatto. Dopo esserti 
stabilizzato sulla nuova rotta e/o velocità, adatta il righello in modo da ottenere un allineamento migliore dei 
punti accatastati. Questo dovrebbe aiutare ad eliminare soluzioni irragionevoli. Ogni volta che effettuerai un 
cambiamento di direzione, le stime del TMA diverranno sempre più accurate. 
Con l’esperienza imparerai quando una soluzione è affidabile abbastanza da meritare il lancio di un’arma. 
 
NOTA: A secondo della situazione tattica, protrarre ad oltranza l’analisi del moto del bersaglio*, potrebbe 
risultare addirittura controproducente; se infatti, così facendo, la soluzione non si dovesse rivelare mai 
soddisfacente, considera la possibilità che anche il contatto potrebbe aver cambiato rotta e/o velocità. Prova 
quindi ad ottenere un migliore allineamento delle tacche sul righello con le linee di direzione trascurando le 
più vecchie e concentrandoti invece solo sulle più recenti. 
 
(*In gergo: “lucidare la palla del cannone”. Tom Clancy – ‘Eroi degli abissi’ – n.d.t.) 
 
8. Unisci i contatti quando necessario. 
 
Se il medesimo contatto viene tracciato da più di un sensore (es.: un contatto tracciato dal sonar passivo e 
dal radar), i dati possono venire uniti in un unico contatto ‘master’ (i contati Master hanno una designazione 
alfanumerica che comincia con la lettera M). 
Questo si può rivelare molto utile, ad esempio, se si ha una buona stima della distanza con un sensore 
(radar o sonar attivo) e una buona stima della direzione con un altro (sonar passivo). 
 
• Seawolf: 

 
Clicca ‘SELECT TRACKS’ (selezione traccia). Il secondo livello del sistema di tasti apparirà. 
Selezionare il contatto dalla lista del menù a tendina. 
Selezionare ora il contatto che si intende unire dal menù a tendina denominato ‘Merge’. 
Clicca ‘MERGE’ (unisci). 

 
• 688(I) e Akula: 

 
Clicca sul menù a tendina di selezione ‘Selected Track’ e scegli il contatto che desideri unire. 
Dal menù a tendina ‘Merge Track’ scegli la traccia che desideri unire con il contatto selezionato 
precedentemete nel menù a tendina ‘Selected Track’. 

Clicca ‘MERGE’. 
 
NOTA: L’effetto di questa decisione può essere soppresso selezionando il contatto ‘Master’ (es.: M01) e 
cliccando ‘SPLIT’ (dividi). Unire contatti provenienti da diversi sensori, come quello sferico/cilindrico e l’UUV 
o la schiera trainata, può provvedere una stima più accurata della distanza del bersaglio perché ne consente 
la triangolazione; il punto in cui si intersecano le direzioni provenienti dal sensore sferico e l’UUV o la shiera 
trainata, infatti, rappresenta una buona stima della posizione e, quindi, della distanza del contatto. Questo 
metodo è tanto più accurato quanto più il contatto analizzato si trova vicino al raggio d’azione del proprio 
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battello. Tuttavia la stima della direzione sarà suscettibile di un errore tanto più grande quanto più il contatto 
si troverà vicino alla prua, alla poppa del proprio battello, o quando si troverà a grandi distanze. 
 
NOTA: Se l’ufficiale addetto al TMA è attivo farà tutto automaticamente; non puoi inseriti i dati da te. Per 
ulteriori informazioni concernenti l’ufficiale addetto al TMA vedi la sezione ‘Auto Crewmen’ a pag. xxx. 
 
Analisi del movimento bersaglio su contatti rilevati con sensori UUV 
Tutti i sottomarini possono trasportare ‘Unmanned Underwater Vehicles’ (veicoli sommergibili senza 
equipaggio), ossia UUVs. In Sub Command gli UUVs sono dotati esclusivamente di capacità sonar, ma non 
possono lanciare armi. Per informazioni supplementari sul lancio degli UUVs vedi la sezione Operazioni 
Speciali e Procedure di spiegamento UUVs a pag. xxx 
Le linee di direzione provenienti da un contatto individuato da un UUV vengono disegnate partendo 
dall’UUV stesso al momento del rilevamento, e non dal proprio battello. L’analisi del movimento del 
bersaglio basata su contatti rilevati dall’UUV viene poi eseguita esattamente come per ogni altro contatto 
rilevato dal sonar passivo o attivo. 
 
STAZIONE TMA SEAWOLF 
L’uso della stazione TMA è incluso nella prima porzione della sezione TMA. Il sistema dei tasti e il 
visualizzatore dei dati è così composto: 
 

 
 
Tavola TMA: contiene la storia (la sua evoluzione nel corso del tempo) dei contatti selezionati, così pure 
come il righello TMA e i punti accatastati, così come descritto nella precedente porzione della sezione TMA. 
La distanza e la direzione  del cursore, ubicato sulla tavola del TMA, appare in alto a destra. 
 
Area Analisi Soluzione  Seawolf 
Campi Direzione, Rotta, Distanza e Velocità: rappresentano l’analisi della soluzione per il contatto 
selezionato. L’attuale posizione e dimensione del righello TMA si riflette in questi campi. Trascinare o 
ridimensionare il righello modificherà questi numeri, che possono anche venire inseriti direttamente. Per 
bloccare un particolare campo clicca il bottone subito sopra la sua targhetta. Quando un valore è bloccato il 
testo della targhetta diventa verde. 
 
Nota: La modifica delle cifre in questi campi è consentita solo se sono prima bloccati e se l’ufficiale addetto 
all’analisi del movimento bersaglio è disattivato; modificare questi dati, infatti, potrebbe muovere il righello in 
modi che potresti non prevedere. Questi valori, inoltre, dovrebbero essere bloccati solo se si conosce la 
direzione e la distanza da una separata fonte, nella fattispecie dal radar o dal sonar attivo. 
 
CENTER ON RULER: Clicca questo pulsante per portare il righello al centro della tavola TMA. 
ENTER SOLN: Inserisce l’attuale analisi della soluzione e la designa come soluzione di fuoco per questo 
bersaglio; chiamata anche ‘System Solution’ (soluzione del sistema) o ‘TMA Solution’ (soluzione analisi 
movimento bersaglio). 
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Visualizzatore Dati TMA Seawolf 
Campo contatto: il ‘campo contatto’ superiore (Contact field) mostra l’ID (identificativo) selezionato dal 
menù a tendina mentre, in una seconda istanza, viene visualizzato anche l’ID del contatto selezionato dal 
menù a tendina ‘Merge’. 
 
Campo sorgente: il ‘campo sorgente’ mostra la sorgente del sensore (es.: sferico o trainato) per il contatto 
selezionato dal menù a tendina mentre, in una seconda istanza, viene visualizzata la sorgente del sensore 
per il contatto selezionato nel menù a tendina ‘Merge’. Vedi Sistema di pulsanti TMA/Selezione tracce qui di 
seguito. 
 
Soluzione di fuoco: chiamata anche ‘System solution’ (soluzione di sistema), i valori qui visualizzati 
vengono inseriti cliccando ‘ENTER SOLN’ (inserisci soluzione). Rappresentano l’attuale soluzione in uso nel 
‘Fire Control System’ (sistema di controllo fuoco) quando il contatto viene selezionato come bersaglio. I 
campi distanza e direzione vengono aggiornati in base alla rotta e alla velocità in uso nella soluzione di 
fuoco. 
 
 
Sistema di pulsanti TMA Seawolf 
SELECT TRACKS: Clicca per visualizzare il sistema di pulsanti per la selezione dei contatti e per le 
seguenti opzioni: 

a) MERGE: Unisce i contatti selezionati nei menu a tendina ‘Select’ (selezione) e ‘Merge’ (unisci). 
b) SPLIT: Divide i contatti precedentemente uniti (contatti M), selezionandoli dal menu a tendina 

‘Select’, nei suoi due contatti componenti originali.  
c) DROP: Scarta definitivamente i contatti selezionandoli dal menu a tendina ‘Select’. 
d) SELECT drop-down list (Menu a tendina ‘SELECT’):.  
e) MERGE drop-down list: Mostra l’ID di tutti i contatti correnti eccettuato per quello selezionato dal 

menu a tendina ‘Select’. Quando un contatto viene selezionato qui la storia dei suoi rilevamenti 
viene mostrata sulla tavola del TMA assieme a quella del contatto selezionato dal menu a tendina 
‘Select’. 

f) BACK: Ritorna al livello principale del pannello tasti. 
 
Time (Tempo): I numeri qui visualizzati rappresentano i minuti della storia dei rilevamenti mostrati nel 
pannello TMA. Fintanto che un tracciatore segue un contatto, i rilevameti verrano tracciati ogni 2 minuti. Di 
conseguenza, in 10 min, possono esse tracciate sino a 5 linee di rilevamento, in 20 min sino a 10 linee, etc.  
Le opzioni prevedono 10, 20, 60 e 240 minuti. 
CENTER ON OWNSHIP: Clicca per centrare il simbolo del proprio sottomarino al centro della tavola TMA. 
 
ZOOM IN, ZOOM OUT and Arrow Buttons (e pulsanti frecce) : Cliccando questi pulsanti si regola la 
visione della tavola TMA. 
 
STAZIONI TMA 688(I) E AKULA 
L’utilizzo della stazione TMA è incluso nella prima porzione della sezione TMA. Le stazioni TMA del 688(I) e 
dell’Akula possiedono, approssimativamente, le stesse caratteristiche. Questa è la loro descrizione: 
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Tavola TMA: Contiene la storia dei rilevamenti per il contatto selezionato così pure come il righello TMA e i 
punti allineati, come appena descritto per la precedente porzione del TMA. 
 
Time History Menu 
Fintanto che un tracciatore segue un contatto, le informazioni dei rilevamentivengono inviate al TMA ad 
intervalli regolari di due minuti. Clicca sulla tavola TMA con il pulsante destro del mouse per cambiare 
l’intervallo della storia dei rilevamenti. Queste le ozioni disponibili: 
10 min = sino a 5 linee di rilevamento 
20 min = sino a 10 linee di rilevamento 
60 min = sino a 30 linee di rilevamento 
240 min = sino a 60 linee di rilevamento 
 
Inserimento soluzione TMA (688(i))/Area analisi soluzione (Akula) 
 
Center on ruler: Clicca qui per centrare il righello TMA al centro della tavola TMA. 
 
Campi Direzione, Rotta, Distanza e Velocità: Rappresenta l’analisi della soluzione per il contatto 
selezionato. La posizione e la dimensione attuale del righello TMA si riflette nei valori di questi campi. Questi 
valori possono essere cambiati muovendo e ridimensionando il righello oppure inserendo direttamente i 
valori in questi campi. 
 
688(I): Quando un valore è bloccato, il pulsante arancione si illumina. 
 
Akula: Quando un valore è bloccato, il pulsante rosso si illumina. 
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Enter solution: Inserisce i valori dei campi ‘Solution Input’ (analisi soluzione) nel sistema e la designa coma 
soluzione TMA. Questi valori rappresentano ora la soluzione del sistema di fuoco per questo obbiettivo. 
 
Cursor readouts Range/Bearing: Questi campi mostrano la distanza e la direzione della posizione attuale 
del cursore sulla tavola TMA. 
 
Controlli tracciamento (688(I))/Controlli visuale (Akula): Clicca per zummare dentro e fuori o per 
spostare la visuale della tavola TMA. 
 
Opzioni tracciamento 
 
Menu a tendina Selezione traccia: Mostra la lista delle ID dei contatti attualmente designati nella missione. 
 
MERGE: Clicca ‘Merge’ (unisci) per unire il contatto selezionato nel manu a tendina ‘Select Track’ 
(selezione traccia) con il contatto selezionato nel meanu a tendina ‘merge Track’ (unisci traccia). 
 
SPLIT (dividi): Divide i contatti uniti(M) selezionati dal manua tendina ‘Selected Track’ (traccia selezionata) 
nei due contatti componenti orirignali. 
 
DROP CONTACT (elimina contatto): Clicca per eliminare definitivamente il contatto selezionato dal menu 
a tendina ‘Selected Track’ (seleziona traccia). 
 
Menu a tendina ‘Merge Track’ (unisci traccia):  
Mostra l’ID di tutti i contatti correnti eccettuato per quello selezionato dal menu a tendina ‘Select’.  
 
Soluzione TMA: Mostra la soluzione TMA in uso dal sistema ‘Fire Control’ (controllo fuoco) per il contatto 
selezionato. 


