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Introduction

Etude de cas a Kerguele

L'utilisation de bouée GPS dans le domaine de l'océanoggapht relativement récente Une des applications importantes de la marégraphie est
(Born et al. 1994). Ces bouees GPS ont ete developpeeslemgat pour |'etalonnage deggtude des tendance & long terme du niveat de la mei (Testu €
missions altimetriques satellitaires (Bonnefond et al30L'amelioration continue des logiciels ef|. 2005). Pour mener a bien de tels études, la stabilité idans
des capacités de traitement permet desormais d’envisagautilisation de maniere plus routiniérepemps de la référence instrumental doit étre meilleure gue |

poul mene a bier des étude oceanographiques/glaciologiqgi ou des opération d’étalonnag de:
marégraphes. Voici quelgues uns des avantages et incemiede cette technologie.

Avantage:
» Position absolue du niveau de la mer dans un systeme denééagbal
= Acquisition de données haute frequence (jusqu’a 10 Hz)
= Bonne précision des données (courte ligne de base / modaaigie / double diff)
» Possibilité de déeploiement en plein océan (solution PPP)

Limitations:
= Faible autonomie (env. 48 H)
= Complexited’utilisation el de déploiemer
= Complexité intrinseque du systeme

Bilan des sessions bouee GPS5 a Kerguelen

| Figure 1: (a) Les opeéerations
0 0 IBouce_Baie_Obs[1s] d’étalonnage¢ de la bouée soni cruciales
| pour un étalonnage précis et absolue
des marégraphes. La précision doit étre
riernvvers MIlliMetrique. (b) Chronogramme des
sessiol bouée GPS (jaune/rouge a
Kerguelen au cours de I'année 2008.
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Reésultats pour une session GPS de 2 semaines

Une sessio continue de 14 jours de donnée de bouét GP< a 1s a été traitée a la fois avec le
logiciel Trimble (solution cinématique double différenas le logiciels GINS/GRGS (solution
PPP. Ce: deuy solution: ont été comparée aux donnée du maregraph de Kerguelei (cf. Fig 2).
La série obtenue par double différences est directemenpa@hle aux données du marégrap

cOtier. Le traitement PPP donne directement acces la hatkela surface de I'eau par rapport &

I'ellipsoide. Cette deuxiemiapproch permettrai de mesure les marée er plein océa.
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mm/ar. La seule manierc de survelller les dérive:
Instrumentales est d’étalonner frequemment les marégsaph
Pour ce faire, depuis 2003 les volontaires a l'aide techesqu
(VAT) sejournar a Kerguelen font des lecture: mensuelle a
I'échelle de maree. A partir 2007 nous avons testé |'utiisa
d’'une bouét GPS pour mene a bier les éetalonnage de:s
capteurs (see. Watson et al. 2008).

La figure 3 montre les différences entre les 2 solutions
GP¢< el le maregraph. Les donnée de la solutior GINS onl éte
corrigées de la mareée terrestres mais pas des effets dedwrg
la marée océanique, ce qui peut en partie expliguer unesbati
I’ ecar-type de la difference (60 mm). Les différence entre le
maregraphe et la solution différentielle sont excelletenin)
et demontr la capacit de la bouet a étre un étalor meilleur que
les traditionnelles lectures a I'échelle.
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Figure 3: Série temporelle de la différence entre la solution GlBit3e mrg
(bleue) et la solution TTC et le mrg. Histogramme des différenoegr TTC
(b1), GINS (b2) et les lectures a I'’echelle de marée (b3).

Solutions TTC GINS ECH
mode cinématique PPP lectures a I'échelle

(période d'etalonnage) (14 jours) (14 jours) (6 ans)

Nbre de
différence 20150 20150 406
Ecart-Type de la 6 60 16

difference (mm)
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