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La houee LISIC

« Systeme différentiel de bouée GPS @
qui comporte deux antennes,
« [’observable est la différence de@ \\ S
phase entre les signaux GPS recus
par les deux antennes.

[’observation des océans est au coeur de nombreuses recherches.
Diverses publications ont montre qu’un suivi précis du niveau de
la mer permet de contribuer a la compréhension des changements
climatiques. Cette observation est faite a 1’aide de missions
altimétriques satellitaires. Le niveau de la mer variant lentement,
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Antenne sur
un mat

les altimetres utilisés doivent étre tres précis. Cette precision est _ \ _ _ Direct

obtenue & partir d’une calibration fine de ces altimeétres. On se §fj° !l suit un modele circulaire s | |
propose, dans cette étude, de mesurer le niveau d’eau instantané multiple  dependant  de  trois

des océans ainsi que la calibration d’altimétres satellitaires a parametres  (x,, X, et h) qui

definissent la position relative de la

I’aide d’une bouée GNSS (Global Navigation Satellite System). ey
ouée.
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Altimetrie satellitaire o) = [

 Le principe
Impulsion radar, émise avec un

(24, cosB° (t) cos8* (t) + x. cos8 (t) sinb*(t) — h siné’gl(t)) + fS] mod(2)
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satellite
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On propose un estimateur circulaire de régression multiple qui
e La distance satellite-surface de fusionne les differences de phases observees par plusieurs
bl - réflexion ainsi que les mesures satellites. Notre estimateur est evalué sur des données synthétiques
i o R = / = / = / \ A
Altitude Hsq | - allersetour R =—5 altimétriques sont déterminées a et reelles.
. [T:Stancef partlr dU tempS mIS pal' l’Onde Géométrie satellitaire | C/NO | Temps d’intégration Std(il) std(lAz}) PRN des Satellites
tellite- - . Hz ms cm) | Si(cm et élévations
TR pour faire aller-retour. T T R —
Coté Ouest 35 25 0.30 0.34 14.(10°).10.(127),32.(33%),
Surface cible o ] ] ] 30 60 0.32 0.34 25 (34°), 12 (80°)
. :  On définit ainsi la distance R 40 100 007 | 0.6
Niveau des océans . Coteé Nord-Est 35 160 0.22 0.20 6497), 17(227).194(37%)
h=H,, —R satellite-surface de la mer 30 500 020 | 024
___________________________ | - \ e 40 9 0.20 0200 | 14€10°)10 (12°):15 A7)
i Ellipsoide de référence proportlonnel Iement d Ia duree Les quatre cadrants 35 11 0.34 036 | 17(22%).32 (337°).25 (34°),
d’aller_retour [1] 30 1.5 0.48 0.54 19 (37°).,24 (69°),12 (80°)
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Une bouée GNSS est I’association d’un récepteur GNSS avec
une bouee.

» Les bouees GNSS sont principalement congues pour calibrer les
altimetres satellitaires et les marégraphes cotiers [2]. i
D,eu,x technlq_u_es, classiqgues de positionnement sont omsmegaton wmly std(h) = 542
generalement utilisees : le RTK et le PPP. 2oms tnésraion wm st(h) = 3.88 mm

» Ces technigues nécessitent un temps d’intégration long pour - I
fournir un positionnement de la bouée avec une précision Temps(UTC) | 13012 | 13015 | 13014 | 13012 | 13h11 | 13012 13h10 13h13
centimetrique. fi(em) (9ms) | 53.22 | 53.05 | 53.00 | 53.06 | 53.15 | 53.04 | 53.09 | 53.71
s : iz,.((t-i'7"z..) (20me) | 3327 | 5302 | 5301 | 53.06 | 5332 | 53.04 | 5321 | 5331

Gonclusion

Cette étude propose un nouveau concept de bouée GPS pour la
mesure de niveaux d’eau et pour la calibration des altimetres
satellitaires. Un estimateur de régression multiple qui fusionne les
données de plusieurs satellites a éteé développé et testé sur des
données synthetiques et des données réelles. Les preécisions
attendues sont millimeétriqgues pour des temps d’intégration de
1’ordre de la dizaine de millisecondes.
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