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Un peu d’histoire...

Sl

Problématique:
- Variations de la ligne de flottaison
- Pertes de signal GNSS



Bouées: vers une meilleure stabilité
GPS buoys : BOCA and BDT

FFT BDT(black/10Hz) / BOCA(red/1Hz)
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Fig 2 : Spectra of the BDT 10 Hz session (black) and
the BOCA 1Hz session (red) durint the swell session



“Géoides” locaux en Corse pour ’étalonnage de |’ altimétrie

1999 : premier “géoide” local par cartographie GPS

Catamaran GPS Sea Surface Heights

Catamaran GPS tiré a vitesse
50 constante (3—4 m/s) sur une surface
de 20x7 km entourant la trace du
3 satellite
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Jason-1 Calibration/Validation, Part 1, Mar. Geod., Vol. 26, No. 3-4, 319-334, 2003.



dLighthouse of Senetosa Cape
— Rawdata (LC) . i M4/ M5
— maenegmens|  2010: 11 ans apres VAT
[ =& Tide gauge (M5) /
Flavien Mercier (CNES) = PPP integer ambiguity resolution
L ! ' | ' | ' | ' | .
49.00 [— —]
_ 4850 - -
E ]
Q C ]
& 4800 — —
o - ]
S C .
E 750 [ petetetatatetotet | BN - =
% C ARRAR IR AR I any T 1 h 3
T C .
47.00 [— m —
wofr | ”.wl . | . | . [
04:48:00 07:12:00 09:36:00 12:00:00 14:24:00
Time (UTC)
. —— segment 1: mean=+17mm / StD=9mm
TRACK (neW) - FlaVICn —— segment 2: mean=+3mm / StD=9mm
—— segment 3: mean=+12mm / StD=10mm
—— segment 4: mean=+22mm / StD=13mm
0.08 E T T I T T T T I ! segment 5: mean=+3mm / StD=12mm
5 —— segment 6-7: mean=+6mm / StD=37mm
0.07 §_ —— segment 6: mean=-5mm / StD=9mm
; segment 7: mean=+16mm / StD=23mm
0.06 £ 5 -
; ! ; 0 - quadratic fit over the whole area I ! ' ! ! I ! ! ! ! 3
0.05 -_E_ | ( _§ — = quadratic fit over the calibration process area E
- 3 I E 0E N
g 004 3 'lg E E
g E ". : E B 3
L 0.02E | - E 3
= E i 3 = 10E =
Z 001E MhE - E F
B F W3 2 .F et
2 op L : ;
0.01 E | = & -0F 3
002 E E
g 3 20 —
-0.03E = : ;
-0.04 E 1 1 | 1 1 | 1 1 | 1 1 | 1 1 ‘ | 1 1 E -30 E_ —g
02:24:00 04:48:00 07:12:00 09:36:00 12:00:00 14:24:00 16:48:00 E 3
Time (UTC) 40 E 1 1 1 1 | 1 L 1 1 | 1 1 1 1 | 1 1 1 1 3
( 5 10 15 20

Distance from coast (km)



2015: Essai de CalNaGeéo en Corse




2015: 16 ans apres

CalNavGeo experiment (Senetosa 18/06/2015): mode short (turquoise) / mode none + ambin (orange)
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Table 1. Linear trend of SSH differences (CalNaGeo — Tide gauges) as a function of velocity
Bias @ 0 m/s (mm) Slope (mm/(m/s)) Number of data
M3&MS5S +2.77+0.09 +2.56 £0.07 7861
M3&MS5 (0<V<4) +3.48 £0.07 +0.06 £ 0.07 7597
M3&MS (0.5<V<4) [+5.73+1.0 +0.86 = 0.34 980

flottaison en fonction de la vitesse



Senetosa 18/06/2015: Zodiac and CalNaGeo @ tide gauge location (<250m) with 0 velocity

Differences with M5 tide gauge (m)
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Sur de courtes distances la solution différentielle est bien meilleure en terme de dispersion.
Le marégraphe étant nivelé par rapport au récepteur fixe la moyenne est proche de O car
dans le méme référentiel local.
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Futur développement
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Et premier test au lac Issyk-Kul

Variations (m)
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Enfoncement GPS Proue pour navire en mouvement: ~10cm pour 12 km/h
Dispersion d’environ 9mm ensuite en régime stable mais de petites variations détectables



GNSS pour la hauteur de mer mais
aussi les vagues
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Conclusion

* Des déeveloppements technologiques pour se
rapprocher au plus pres des mouvements de

la surface de I'eau
— « Fixe »: bouée a grande stabilité
— Mobile:

* Nappe CalNaGéo pour « coller » a la surface de |'eau

* Couplage Radar-GPS pour compenser les mouvements
du bateau

* Des développements algorithmiques (PPP)
pour s’éloigner de la cote



