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IntroductionIntroduction Etude de cas à KerguelenEtude de cas à Kerguelen
L’utilisation de bouée GPS dans le domaine de l’océanographie est relativement récente

(Born et al. 1994). Ces bouées GPS ont été développées initialement pour l’étalonnage des
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Une des applications importantes de la marégraphie est
l’étudedestendancesà long termedu niveaudela mer(Testute

missions altimétriques satellitaires (Bonnefond et al. 2003). L’amélioration continue des logiciels et
des capacités de traitement permet désormais d’envisager leur utilisation de manière plus routinière
pourmenerà biendesétudesocéanographiques/glaciologiquesou des opérationsd’étalonnagedes

l’étudedestendancesà long termedu niveaudela mer(Testute
al. 2005). Pour mener à bien de tels études, la stabilité dansle
temps de la référence instrumental doit être meilleure que le
mm/an. La seule manière de surveiller les dérivespourmenerà biendesétudesocéanographiques/glaciologiquesou des opérationsd’étalonnagedes

marégraphes. Voici quelques uns des avantages et inconvénients de cette technologie.

Avantages:

mm/an. La seule manière de surveiller les dérives
instrumentales est d’étalonner fréquemment les marégraphes.
Pour ce faire, depuis 2003 les volontaires à l’aide techniques
(VAT) séjournantà Kerguelen,font des lecturesmensuellesàAvantages:

� Position absolue du niveau de la mer dans un système de référence global
�Acquisition de données haute fréquence (jusqu’à 10 Hz)

(VAT) séjournantà Kerguelen,font des lecturesmensuellesà
l’échelle de marée. A partir 2007 nous avons testé l’utilisation
d’une bouée GPS pour mener à bien les étalonnagesdes

� Bonne précision des données (courte ligne de base / mode cinématique / double diff)
� Possibilité de déploiement en plein océan (solution PPP)

d’une bouée GPS pour mener à bien les étalonnagesdes
capteurs (see. Watson et al. 2008).

La figure 3 montre les différences entre les 2 solutions
GPSet le marégraphe. Lesdonnéesde la solutionGINS ont été

Limitations:
� Faible autonomie (env. 48 H)
� Complexitéd’utilisationetdedéploiement

GPSet le marégraphe. Lesdonnéesde la solutionGINS ont été
corrigées de la marée terrestres mais pas des effets de charge de
la marée océanique, ce qui peut en partie expliquer une partie de
l’ ecart-type de la différence(60 mm). Les différencesentre le� Complexitéd’utilisationetdedéploiement

� Complexité intrinsèque du système
l’ ecart-type de la différence(60 mm). Les différencesentre le
marégraphe et la solution différentielle sont excellente (6 mm)
et démontrela capacitédela bouéea êtreun étalonmeilleurqueet démontrela capacitédela bouéea êtreun étalonmeilleurque
les traditionnelles lectures à l’échelle.
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Figure 1: (a) Les opérations
d’étalonnagede la bouéesont cruciales(b)
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d’étalonnagede la bouéesont cruciales
pour un étalonnage précis et absolue
des marégraphes. La précision doit être
millimétrique. (b) Chronogramme des
session bouées GPS (jaune/rouge) à

(b)

session bouées GPS (jaune/rouge) à
Kerguelen au cours de l’année 2008.

(b1) (b2) (b3)

Résultats pour une session GPS de 2 semaines Résultats pour une session GPS de 2 semaines 
Unesessioncontinuede14 joursdedonnéesdebouéeGPSà 1s a ététraitéeà la fois avecle

(b1) (b2) (b3)

Unesessioncontinuede14 joursdedonnéesdebouéeGPSà 1s a ététraitéeà la fois avecle
logiciel Trimble (solution cinématique double différence) et le logiciels GINS/GRGS (solution
PPP). Cesdeuxsolutionsont étécomparéesauxdonnéesdu marégraphedeKerguelen(cf. Fig 2).PPP). Cesdeuxsolutionsont étécomparéesauxdonnéesdu marégraphedeKerguelen(cf. Fig 2).
La série obtenue par double différences est directement comparable aux données du marégraphe
côtier. Le traitement PPP donne directement accès la hauteur de la surface de l'eau par rapport a
l'ellipsoïde. Cettedeuxièmeapprochepermettraitdemesurerlesmaréesenpleinocéan.

Figure 3:  Série temporelle de la différence entre la solution GINS et le mrg
(bleue) et la solution TTC et le mrg. Histogramme des différences pour TTC 
(b1), GINS (b2) et les lectures à l’échelle de marée (b3).

l'ellipsoïde. Cettedeuxièmeapprochepermettraitdemesurerlesmaréesenpleinocéan.
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Remerciement:Figure 2: Anomalie de
hauteurencm.(b) (c)
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hauteurencm.
(a) Série complète avec
les données brutes.
(b) zoomsur 24H.

(b) (c)
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ainsi que H. Perau et R. Bellec de l’IPEV. La bouée GPS a été réalisée
par R. Handsworth de la Australian Antarctic Division grâceà la

(b) zoomsur 24H.
(c) Données GPS
moyennée sur 1 minute et
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ReferencesReferences

collaboration de R. Coleman de l’Université de Tasmanie.terrestre pour la solution
GINS.
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