
L’observation des océans est au cœur de nombreuses recherches.

Diverses publications ont montré qu’un suivi précis du niveau de

la mer permet de contribuer à la compréhension des changements

climatiques. Cette observation est faite à l’aide de missions

altimétriques satellitaires. Le niveau de la mer variant lentement,

les altimètres utilisés doivent être très précis. Cette précision est

obtenue à partir d’une calibration fine de ces altimètres. On se

propose, dans cette étude, de mesurer le niveau d’eau instantané

des océans ainsi que la calibration d’altimètres satellitaires à

l’aide d’une bouée GNSS (Global Navigation Satellite System).

Conclusion

Résultats Préliminaires

La bouée LISIC

• Le principe repose sur une

impulsion radar, émise avec un

angle d’incidence nul.

• La distance satellite-surface de

réflexion ainsi que les mesures

altimétriques sont déterminées à

partir du temps mis par l’onde

pour faire l’aller-retour.

• On définit ainsi la distance R

satellite-surface de la mer

proportionnellement à la durée

d’aller-retour [1].

• Système différentiel de bouée GPS

qui comporte deux antennes,

• L’observable est la différence de

phase entre les signaux GPS reçus

par les deux antennes.

• Il suit un modèle circulaire

multiple dépendant de trois

paramètres (xn, xe et h) qui

définissent la position relative de la

bouée.

Cette étude propose un nouveau concept de bouée GPS pour la

mesure de niveaux d’eau et pour la calibration des altimètres

satellitaires. Un estimateur de régression multiple qui fusionne les

données de plusieurs satellites a été développé et testé sur des

données synthétiques et des données réelles. Les précisions

attendues sont millimétriques pour des temps d’intégration de

l’ordre de la dizaine de millisecondes.

Altimétrie par Bouée GNSS
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Altimétrie satellitaire

Contexte et objectifs

On propose un estimateur circulaire de régression multiple qui

fusionne les différences de phases observées par plusieurs

satellites. Notre estimateur est évalué sur des données synthétiques

et réelles.
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• Une bouée GNSS est l’association d’un récepteur GNSS avec

une bouée.

• Les bouées GNSS sont principalement conçues pour calibrer les

altimètres satellitaires et les marégraphes côtiers [2].

• Deux techniques classiques de positionnement sont

généralement utilisées : le RTK et le PPP.

• Ces techniques nécessitent un temps d’intégration long pour

fournir un positionnement de la bouée avec une précision

centimétrique.

Simulation de bouée GNSS

9ms d’intégration
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