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Reseaux d’observations

es réseaux de mesure in situ ROSAME et SSS:

_e LEGOS (Laboratoire d’Etudes en Geophysique et Océanographie Spatiales) est un laboratoire
oluridisciplinaire avec une forte part d’'oceéanographie. Il assure la tache de 4 Services d’Observations, dont

ROSAME est le Réseau d’Observation Subantarctique et Antarctique
international GLOSS). Il est composé d’'une dizaine de marégraphes (figure 1) implantés sur les Terres
Australes et Antarctiques Francaises. Les applications scientifiques concernent principalement I'étude des
marées oceaniques et des variations du niveau de la mer, ainsi que la validation d’altimetres satellitaires.
SSS, Sea Surface Salinity |, est le réseau d’observation de la salinité de surface océanique (programme

Philippe Téchiné, Bruno Buisson,

du niveau de la MEr (programme

iInternational GOSUD). Il est basé sur des thermosalinographes (figure 2) embarqués sur une quinzaine de
navires marchands sillonnant tous les océans. Les applications scientifiques concernent principalement
I'étude de la variabilité du climat et du cycle de I'eau, ainsi gue la validation du satellite SMOS.
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Thermosalinographe
du navire Nuka Arctica.

Acquisition et transmission par satellite
des mesures

Figure 3. Principe ..
d’acquisition et de
transmission par
satellite des
mesures.

Sur chaque site, des stations d’'acquisition réalisent
automatiquement des mesures de pression atmospherique,
pression de fond de mer, temperature et conductivité de I'eau
pour ROSAME, température, salinité de I'eau et position du
navire pour SSS.

Ces mesures sont regroupees dans des messages transmis
au LEGOS a Toulouse via les systemes satellite Argos pour
ROSAME, Inmarsat ou Iridium pour SSS (figure 3). Les
données sont également enregistréees sur chaque site.
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Traitement automatigue des données

Gestionnaires Mail Controle Centres de
Chaque jour, plus de 200 messages sont recus en provenance des sites de reseaux d'alerte qualite donnees Figure 4.
mesure et declenchent un logiciel de traitement des donnees (figure 4). Schéma de
Un contrdle qualité automatique est effectué pendant le traitement. fonctionnement

Lorsqu’un probleme survient, un mail d’alerte est envoyé pour avertir les
gestionnaires des réseaux d’'observations afin de pouvolir intervenir rapidement
sur un site de mesure.

En fin de traitement, les bases de donnees sont mises a jour automatiguement
et permettent une distribution rapide aux centres de données.

du traitement
des données.
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Plan qualité

Des indicateurs qualité (figure 7) mis a jour automatiguement chaque mois
sur le site web du LEGOS permettent de suivre sur le long terme I'évolution

de la qualité des mesures recues.

Bilan

des stations d’acquisition.
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L’utilisation de la transmission par satellite permet de recevoir les données

en temps quasi réel au LEGOS. Le logiciel de traitement automatique et le » o5 ualeurs o 21/10/2003 au 31/07/2014
sulvi sur Internet permettent de controler rapidement les mesures afin de »

verifier le bon fonctionnement des stations d’acquisition, et declencher une o ]

éventuelle procédure d’intervention sur site. o { ”h
Cela améliore la surveillance des capteurs et fiabilise les réseaux de g . “] 1 I“1 s i H[“[m }an’
mesure, dans des endroits d’acces difficile pour ROSAME et pour des o ﬂ I{H *H“ IF‘[ |

navires ne restant que quelgues heures a quai pour SSS. Cela permet de .

minimiser la perte des données et de les distribuer en un minimum de temps

aux centres de données impligués dans I'oceanographie opérationnelle.
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Figure 7. Quelgques indicateurs
gualite. (haut) Distributions
spatiale et temporelle des
mesures de salinité de surface
de la mer de 1998 a 2011.
(gauche) Suivi des dérives du
capteur maregraphique de
Kerguelen de 2003 a 2011.

::_|_| "1 Université
==\ Paul Sabatier
(S))

TOULOUSE (11




