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Pourquoi et comment faire de la géodésie en fond de mer ? (Les enjeux a plusieurs échelles)

Echelleglobale
—Equilibre global de la Planéte, niveau moyen des mers
b nécessité de connaitre les mouvements verticaux au fond des océans
b important au regard de la précision des données etdonc des

EchelleRégionae

— Déformation intra plague

—~Plaques (leur ?)

Fchelle Locale

que I'on peut aborder. (GRACE, JASON, etc ...)

~Les objets géodynamiques ne sont pas limités par un trait de co te... (volcans, zones de rift, failles décrochantes,etc ...)
~ Certains objets géodynamiques sont spécifiquement sous-marins : (dorsales, zones de subduction)

Bituation de I'instrumentation au niveau international

uelques études existent, démontrant la faisabilité : US (Scripps et Noaa) et Japon.
—Observation des mouvements verticaux par esdela pr

— Observation des mouvements horizontaux
—par des mesures acoustique seules

—par des mesures ées entre GPS et

Ft en France....

: (surveillance des barrages hydro-6 des

(voir ci-dessous)

. pipelines et ré Letc.)

Projet Européen ASSEM
WorkPackage 2.2. : Capteurs Géodésiques | PGP

Dans le cadre du projet Européen ASSEM, nous avons d éveloppé nos deux premiers capteurs g éo désiques.

Le premier est une double jauge de pression précise « PRESSIOMETRE»
Le deuxi me est unDistancentre Acoustique Précis constitué par 2 balises« DPXP ».

P— PL: Absolute PressureTransducers sée 3000 et 4000 Modéle 42 K (1220:001)
Tempurature Full Scale: 042000051 >0 1378 bars ~ water depih fom Omio 1378
prone R o1378m
Hysterris +-001% 5 >o378m
Resoluion : 106 5. s
72 Ausolute Pressure Transducers série 3000 1 4000 Mol 46 K (1222 001)
U Scle D 0 S >0 041 st e fom 0m 4134
Repetabily : +-001% Soarsem
Wit o0 ES. >0.413m
Rasoluion : 106 5. S atum

Datalogger : Main Boars MB0LIPGP.
Wicro-contoler persisior type CF1

Temperature probe - PT 100 (12 bits AID resolution )
Repeataviiy. 0057
Tilimeter : Model: MDS00-T DighaliAnaiog Clinometer Biaia,
Angular Range: + 2 Resolution: 001 angle
(12 b1 AID resalution over full span)
Repeatabiliy: 0.02° at constant temperature

Autonomie gy pressionéus
& mois avec ( 1 mesure par minute par capteur de pression)
320 s mesite toos ot 3 et ot capeut
 plus (selon programmation)
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Main Board DPXP : MPL. SI0, University of Calfrnia San Disgo.

Reference Signal (prelminary): 3ms each of 12 Kz fllowed by 8 kiHz
yarophone with o 180 degree phase fps per requency

Range: 1.5km (nominal)
Wicro.contole Persistor type CF2
iavelime oscilator Freqsency: 1000000 Mz, Stabilty: 0.1 ppr
Real time clock. Osellator. 32.763KHz TCXO, Aceuracy: <z 1 Min/¥e

Cytingre.
Tt

compas sapnone (coustc rmsaucen: ol 163033

128602, Usable Bire-16k02
Goam Paters amapherca ACousH: tanam vl SC-17008 .1 aPa © i
Nominal SNR: 6068, Recoiver vatage gain: 6548 nom.

__—

Tiltmeter : Madel: MDS00-T DigtaiiAnalog Cinometer Biaia,

(om) ngular Range: + 2. Resolution: 001 angle
(12 bits AID resalution over fullspan)
Repeatabilty: 0,02 a constant temperature
Container
elecironique Compass : TCM220
batterie Heading nformation | Accuracy when level: 0.5 RUS
Rccuracy hen tlad: 1.0° RIS, ‘Resolution 0.1+, Repeaabiity: 201"
Thassis utononiedy pistancomeus
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la géodésie sous-marine par combinaison GPS/ acoustique
abord du N/O Pourquoi-pas ?
(proposition d'instrumentation)

— Principe

Le but est d'accéder & la déformation du sol en domaine sous-marin. Les déformations horizontales peuvent &tre mesurées en
positionnant de fagon centimétrique des points repérés au fond par propagation acoustique coupke a du GPS précis

Pour cela des balises sont disposées sur le fond. Leur position est dé terminée par rapport au navire par mesures acoustiques sous-
marines. La position du navireétant connue dans un r éférentiel absolu par GPS a érien, on en d éduit la position absolue des balises
(schéma cidessous).

=>le navire sert de plate-forme relais entre mesures acoustiques sous-marines et GPS a érien .

/O Pourquoi pas? (en Version Géodése fond demer)
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Figure 1 : Dispositif de mesure Figure 2 : Mesures GPS bi-
utiisé sur le N/ORevelle
(Chadwell et al., 2003).

Figure 3 : Dispersion des mesures de vis ées optiques
fréquences enregistr ées a 10 Hz entre les différentes antennesa partird ‘une station totale,
(Chadwellet al, 2003) montrant les  MoNtrant le mouvementa «long terme » des mats rigides
mouvements des mats rigides sur e 1ors d'une campagne sur le N/O Revelle (Chadwell etal.,
N/ORevelle lorsd'une campagne. 3).
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« Systéme de mesures pr écises de positionnement sous|’eau. »

L'objectif

L'objectif de notre « projet RTE »est dedévelopper un systéme de mesures précises de
positionnement sous Ieau . Ce projet vise une précision de quelques cm sur une portée
moyenne de I 'ordre de 5 km avecéventuellement plusieurs balises pour couvrir cette distance
selon la topographie des fonds. Ces mesures sont rattachées avec pr écision en surface, via
GPS, & desrepéres a terre et/ou des plates-formes en mer.

Tout comme on [e faisait en GPS au d ébut des années 90, ce projet r épondra aux besoins en

par des mesures de positionnement statique sur des repéres g é odésiques sous- marin.
Linstrumentation et les méthodologies é mergeantes de ce projet permettront de faire un
pas dcisif dans le domaine de la mesure sous-marine précise et pourrom avoir des
répercussions sur les mesures ciné matiques (posi ngin
Aussi, ce projet ouvre des perspectives de servicespour le vmursyste me GALILEOliées au

Figure 1: Exemple de disposition o' un réseau
géodésique sous -marin raltaché & un réseau terrestre.

transfert de posit satellitaire au domaine sous- marin .
Le programme de travail Lo e =
i Figure 2 exemple du dispositif
instrumental constitué ici de 3
On propose de partir d ‘expériences acquises par les - balises Distancemétre Acoustique
ifférents partenaires et d ‘instruments existants dont on Préds formant une base et d 'un
améliorera les performances au cours de ce projet et de - E systme de 4 bouées GPS

Intelligent Buoys (GIB) pour le.
rattachement du point géodésique
Sousmarina une station
‘géodésique de référ ence en
surface.

ettre au point des méthodes de mesures pour atteindre
[objectif souhait.
Développement de nouveaux outils :

—Tests et validation de concepts

—Instrumentation « Iégére »

Collaborations : IGN/LAREG, TOTAL, EDF, ACSA,
ORCA-Instrumentation, GEOIDE

L.a Valorisation (phase dexpérimentation sur sites)

fin de valider en situation r éelle les nouveaux outils de ce syséme de mesures précises de positionnement sous
eau, on choisira 2 sites pilotes représentatifs du marché pour cette phase d ' expérimentation.




