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В настоящее время наиболее актуальной стала задача не просто выполнения измерений, а получение информации об изменениях гидрофизических полей в участках водной среды, характеризующихся наличием турбулентных возмущений. Поэтому необходимо, чтобы информационно-измерительные системы позволяли выполнять измерения с требуемым пространственным и временным разрешением.
Существующие зондирующие системы не позволяют целенаправленно получать данные о мелкомасштабной турбулентности и параметрах слоистой структуры Океана. Возникает задача дополнения к ним аппаратно-программных средств и математического аппарата, позволяющих определять конфигурацию информационно-измерительных систем и их тестирование до проведения натурных испытаний, что позволит планировать экспериментальные исследования с минимальными экономическими затратами. 

На основании объектно-эволюционной модели разработаны классы объектов, образующих структуру информационной системы мониторинга гидрофизических полей водной среды. Описание классов включает параметры объектов, влияющие на состав и функционирование системы, и методы, определяющие действия с экземплярами классов. Предложены дополнительные управляющие классы для описания взаимодействия объектов и имитации процесса зондирования. 
Определение оптимальной структуры системы измерений предусматривает:

· выбор критерия эффективности функционирования системы;

· имитацию процесса измерений с помощью заданной модели с целью получения значений критерия эффективности;

· сравнительный анализ различных структур системы.

Имитация процесса вертикального зондирования водной среды заключается в следующей последовательности действий:

1. Инициализация параметров структурных элементов системы;

2. Цикл опроса датчиков, который включает: получение данных от очередного датчика; сохранение полученной информации в ОЗУ; если ОЗУ заполнено, то выполняется передача данных по каналу связи в вычислительное устройство; переход к следующему датчику;

3. Перемещение датчиков с помощью двигателя по глубине;

4. Шаги 2 и 3 повторяются до тех пор, пока не будет достигнута заданная глубина зондирования;

5. Определение времени эксперимента и погрешности измерений.

