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INTRODUCTION

* Incertitudes a priori vs Incertitudes a postériori

=> Total Propagated Uncertainty (http://www.teledynecaris.com/en/products/total-
propagated-uncertainty/)

Navigation
Manufacturer Model Manufacturer Accuracy HIPS Value Setting/Comments
fapp\anixg POS MV 220 0.02m - 0.10m RMS 0.1 RTK
0.5m - 4.0m RMS 40 DGPS
POS MV 320 0.02m - 0.10m RMS 0.1 RTK
0.5m - 2.0m RMS 20 DGPS
’s ° 7
* S44 - l'incertitude des données
Ordre | Spécial | la | 1b 2
—
IHT maximum admissible a un 1} endiven 5 meétres 5 metres 20 métres
niveau de confiance de 95% B + 5 % de la profondeur = 5 % de la profondeur + 10 % de la profondeur
INT maximum admissible a un a=025 métre a=0.5 métre a=0.5 métre a= 1.0 métre
niveau de confiance de 95% b=0.0075 b=0013 b=0.013 b=0023
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INCERTITUDES

* Incertitude du positionnement
» C’est I'incertitude a 95% de la position d’un élément (sonde, amer,...) dans un
systeme géodésique
» Elle prend en compte toutes les sources d ‘erreurs :

" Merreurs sur les rattachements antenne GNSS — antenne sondeur
() . . N ey
= BMerreurs sur la synchronisation systeme de positionnement — sondeur
*g —  Herreurs sur l'orientation des antennes du sondeur / centrale d’attitude
v Merreurs sur le profil de célérité et la célérité de coque
(%]
> . .y e 11 2 ,
@ | Msi MNT (sondes en position maillée), erreur de « décalage » de la sonde
. IHT = |X*+ [Y = P]?
o Mtype de centrales inertielles utilisées +1 J
| -
% M qualité du positionnement du porteur
%:J Merreur horizontale due au SMF (mesure acoustique) P\
v T 3
Erreur systématigue W Emeur
P 7 aléatnire S\
| Erewr totale - : 3
7

valeur vraie Moyenne de N mesures

Controle qualité 27.11.19



INCERTITUDES

* Incertitude des profondeurs
» C’est I'incertitude des profondeurs réduites (rapportées au zéro hydrographique)
» Elle prend en compte toutes les sources d ‘erreurs :

§ [ Merreurs sur la correction de marée

g _ Merreurs sur les corrections de tirant d’eau

\% Merreurs sur l'orientation des antennes du sondeur / centrale d’attitude

;‘i’ __ Merreurs sur le profil de célérité et la célérité de coque

(%) 2 2
% Mtype de centrales inertielles utilisées W= \/X +[¥ « P]
fg Merreur verticale due au SMF (mesure acoustique)

< Erreur systématique

-—

‘Ordre special ‘
‘Ordre |

1349 0194 -004 0114 0269 0423 0571
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MAITRISE DES INCERTITUDES

¢ Tests et calibrations avant le levé:

» Etalonnage des capteurs (célérité, marégraphe,...)

» Veérification des bras de levier

» Mesure de la ligne de flottaison

» Calibration des angles de montages (patch test)

» Veérification de la capacité de détection sur cible

» Passage sur une surface de référence et comparaison

! Pt
b,
|
8 | |
1\
|'I‘I 2 Ill‘
. e | I|| ’jf/_l'-
[ [ 1 2856, [ —— Az
| —
U “ Ay
a) 1 a) ' b)
- )

Fig. 3.37 « Etalonnage pour Paffser dii an tangage » Fig. 3.39 « E".talonnage pour l'gffser du au roulis »

@OHI — Manuel d’hydrographie — C13
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INCERTITUDES A PRIORI

Exprimées en termes de IHT (incertitude horizontale totale) et IVT (incertitude verticale

totale)
= Prend en compte tous les facteurs contribuant au bilan d’erreur = le systeme complet

— Basé sur les données constructeurs et/ou les estimations

FEUILLE DE CALCUL POUR LTNCERTITUDE THEORIQUE HORIZONTALE ET VERTICALE (en fonction de la profondeur)

FO2018-018 —v2.2
Incertitude sur la Incertitude sur la
Sondeur Ouver;x:‘rt:;zs‘:?:)ersale Centrale attitude Incertitude Cap (%) Incertitude Roulis () |Incertitude Tangage (°)| Célérimétre de coque | mesure de célérité Profileur de célérité mesure de célérité
(m/s) (m/s)
Reson 7150 24 kHz 0.500 Phins (Pp? - Atalante) 0197 0.044 0.197 MiniSVS-T 0.150 Sippican XBT 2,000
Reson 7125 400 kHz 0.540 Seapath (BHO) 0,245 0.106 0.219 Tt métre 0.755 Valeport SV 510 0.100
EM122 / EM710/
EMT712 / Reson 7150 1,000 PosMy (BH2) 0,200 0,055 0,200
12 KhZ
EM2040c / EM2040p E Octans (Pp? - Atalante) 277 044 0197
EM3002 K PosMy (VH) 200 055 0,200
Reson 7111 K Hydrins (BHO) 200 044 0.197
EM1002 2 [Ekinox (Naturel & SBAS 251 071 0.205
Ekinox (RTK & RTG) .219 055 0.200

Reson 7125 400 kHz | 60,00 | Phins (Pp

1500,00 11,00 177.63

Themosalinométre Sippican XBT

RESULTATS COEFFICIENT INCERTITUDE HORIZONTALE

RESULTATS COEFFICIENT INCERTITUDE VERTICALE
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INCERTITUDES A POSTERIORI

Ekignement des sondes obsarvées de |3 clole
par rapport & la position theorique

e Incertitude horizontale
> Redondance des lignes de positions aciing
» Controle de I'intégrité des signaux )
» Stations de contréle - T

I

{E—— A
* Incertitude verticale .
» Statistiques aux points de croissement )

(intersection entre profils réguliers et profils traversiers)

Ecart en longltude {m)
® Fasosal certrun Umite ordre 1 — Limite orre special & Fauscean depointzs |

Contrile qualité: ordre spécial - écart (m) par rapport @ la référence en fonction de louverture (3
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—— Mean - 2std ——Mean + 2std Lim Sup Ordre Spécial | im Inf Ordre Spécial ——Mean
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EXPLORATION DU FOND

e La S44 précise: Aucun systeme hydrographique ne permet actuellement de certifier que
100% des relevements ont été détectés

e La méthodologie pratique est de la responsabilité de chaque service
=> s’assurer de la capacité de détection non seulement par le capteur, mais par toute la
chaine d’acquisition et de traitement, c’est-a-dire:

» Par le capteur mis en ceuvre (test sur une obstruction connue / cube)

» Par sa méthodologie de mise en ceuvre et son application (vitesse de sondage)

» Par la méthodologie de traitement a appliquer pour valoriser I'acquisition

» Par le niveau de compétence du personnel chargé de la planification, de
I'acquisition et du traitement

Vitesse 5 noeuds,
détection de la

1
| roche par 15 m de
[ 7 H profondeur.
\ | Apparition de trous
/ \‘ = (maillage identique
/ \ | au schéma ci-contre)
N i Vitesse >7 noeuds:
/ \\! non détection de la
/ L roche par 15 m de
/ K Y | orofondeur

7 \ (N % A L

“.I Y, N g - " \‘ o \ N v
\ / \ ATy R A
% / La .

/ N — B3 > T ! R \ A
. ; Effet de la vitesse sur la détection et la couverture
Ouverture maximale Quverture
gl i Pas de couverture car en dehors

de l'ouverture opérationnelle
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