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La mission Drake : ObjectifsLa mission Drake : Objectifs

••Déterminer sous la trace satellite du passage deDéterminer sous la trace satellite du passage de

Drake, avec une précision de quelquesDrake, avec une précision de quelques

centimètres, le niveau de la mer par rapport auxcentimètres, le niveau de la mer par rapport aux

points géodésiques GPS à terrepoints géodésiques GPS à terre

••  Mesurer la hauteur des vagues pendant laMesurer la hauteur des vagues pendant la

traversée du passage de Drake par le navire,traversée du passage de Drake par le navire,

puisque lpuisque l’’acquisition de mesures GPS en meracquisition de mesures GPS en mer

avec une haute fréquence davec une haute fréquence d’é’échantillonnage (à lachantillonnage (à la

seconde) permet également dseconde) permet également d’’estimer ceestimer ce

paramètreparamètre

La campagne Drake vise à valider lLa campagne Drake vise à valider l’’altimétriealtimétrie

de haute précisionde haute précision

 TOPEX/POSEIDON et Jason-1 TOPEX/POSEIDON et Jason-1
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La mission Drake : ObjectifsLa mission Drake : Objectifs

Ce projet a pour objectif de réaliser le long de la trace JasonCe projet a pour objectif de réaliser le long de la trace Jason
une série de relevés GPS référencés dans lune série de relevés GPS référencés dans l’’ITRF2000ITRF2000
(référentiel international terrestre utilisé pour le calcul de(référentiel international terrestre utilisé pour le calcul de
ll’’orbite) fournissant la position x,y,z du niveau de la merorbite) fournissant la position x,y,z du niveau de la mer

Ces mesures seront corrélées avec:Ces mesures seront corrélées avec:

!! des données marégraphiques du niveau de la merdes données marégraphiques du niveau de la mer

!! des données issues du modèle de géoïde EIGENG-GL04/GRACE (et àdes données issues du modèle de géoïde EIGENG-GL04/GRACE (et à
ll’’avenir de celui issu de la mission géodésique GOCE)avenir de celui issu de la mission géodésique GOCE)

!! les mesures Jason-1 (et autres mesures altimétriques, ENVISAT, GFO)les mesures Jason-1 (et autres mesures altimétriques, ENVISAT, GFO)

!! des mesures in situ du niveau de la mer («des mesures in situ du niveau de la mer («  bouéesbouées  GPS» en station etGPS» en station et
détermination au port de la ligne de flottaison du bateau)détermination au port de la ligne de flottaison du bateau)
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La mission Drake : le principeLa mission Drake : le principe
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La mission Drake : le principeLa mission Drake : le principe

BiasBiasaltalt==SSHSSHAltAlt-SSH-SSHPointPoint de comparaison de comparaison

La technique consiste à calculer le  biaisLa technique consiste à calculer le  biais
absolu de labsolu de l’’altimètrealtimètre
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La mission Drake : mesures GPSLa mission Drake : mesures GPS

!! Il sIl s’’agit de déterminer en mode cinématique GPS la positionagit de déterminer en mode cinématique GPS la position
du bateau et des bouées équipées ddu bateau et des bouées équipées d’’antenne GPS par rapport àantenne GPS par rapport à
des positions GPS fixes à terre, situées de part et ddes positions GPS fixes à terre, situées de part et d’’autre duautre du
passage de Drake.passage de Drake.

(cf. campagnes de calibration altimétriques à (cf. campagnes de calibration altimétriques à SénétosaSénétosa, en Corse, en Corse
((BonnefondBonnefond et  et alal., 2003) et à Ibiza (., 2003) et à Ibiza (Martinez-BenjaminMartinez-Benjamin et  et alal.,.,
2004).2004).

 Les précisions estimées : Les précisions estimées :

!! ll’’ordre du centimètre sur la détermination du niveau de la mer,ordre du centimètre sur la détermination du niveau de la mer,
mais pour des lignes de base de 10 km à 20 km.mais pour des lignes de base de 10 km à 20 km.

Ces mêmes mesures GPS permettent également de déterminer Ces mêmes mesures GPS permettent également de déterminer lala
hauteur significative des vagueshauteur significative des vagues avec une bonne précision avec une bonne précision
((BonnefondBonnefond et  et alal., 2003)., 2003)
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La mission Drake : mesures GPSLa mission Drake : mesures GPS

E. Stutzmann et al.  2000

Période des vagues :Période des vagues :

WindWind  waveswaves et  et swellswell = 7sec = 7sec

WavesWaves interaction + interaction +

BathymetryBathymetry = Rayleigh = Rayleigh

waveswaves in 14 sec in 14 sec

Bruit de mesure des sismomètres du réseauxBruit de mesure des sismomètres du réseaux

GEOSCOPEGEOSCOPE
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La mission Drake : mesures GPSLa mission Drake : mesures GPS

Logiciel de calcul scientifique : GINS/DYNAMOLogiciel de calcul scientifique : GINS/DYNAMO

~120 heures de données bouées GPS et bateau à~120 heures de données bouées GPS et bateau à

1HZ1HZ

~50 sessions~50 sessions
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La mission Drake : 1er phaseLa mission Drake : 1er phase

Détermination de la ligne de flottaison du bateau avant le départ etDétermination de la ligne de flottaison du bateau avant le départ et
en arrivé :en arrivé :

1 solution en mode statique (13/02/2006 1 solution en mode statique (13/02/2006 –– 14/02/2006) 14/02/2006)

!! Détermination des coordonnées a priori des points à proximité, sur le bateau et sur laDétermination des coordonnées a priori des points à proximité, sur le bateau et sur la
bouéebouée

!! Prétraitement et détection des sauts des cycles dans une seule sessionPrétraitement et détection des sauts des cycles dans une seule session

!! Solution statique GINSSolution statique GINS

1 solution en mode statique rapide1 solution en mode statique rapide

!! Prétraitement et détection des sauts des cycles des sessions des 2 heures à 1 secPrétraitement et détection des sauts des cycles des sessions des 2 heures à 1 sec

!! 3 stations d3 stations d’’appui ITRF à 1 secappui ITRF à 1 sec

!! formation des systèmes dformation des systèmes d’é’équations normaux pour chaque session avec GINS etquations normaux pour chaque session avec GINS et
inversion à linversion à l’’aide du logiciel DYNAMOaide du logiciel DYNAMO

!! Estimation dEstimation d’’une série temporelle à 1 minute prèsune série temporelle à 1 minute près
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La mission Drake : 1er phaseLa mission Drake : 1er phase
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La mission Drake :La mission Drake :

echoecho $challenges/perspectives $challenges/perspectives

Watson et al. 2005

$$ Faire face avec le problème de Faire face avec le problème de

détermination du DATUM géodésiquedétermination du DATUM géodésique

$$ Développer le mode du traitement Développer le mode du traitement

cinématique dans le logicielcinématique dans le logiciel

$$ Traiter des données GPS à la cadence Traiter des données GPS à la cadence

de 1HZ (1/sec) et calculer des sériesde 1HZ (1/sec) et calculer des séries

temporelles SSH dans la mêmetemporelles SSH dans la même

fréquence pour la bouée et le bateaufréquence pour la bouée et le bateau

$$ Modéliser l Modéliser l’’effet des vagues dans leseffet des vagues dans les

mouvements du bateau et de la bouéemouvements du bateau et de la bouée

$$ Filtrage des séries temporelles pour le Filtrage des séries temporelles pour le

bruit haute fréquence (bruit haute fréquence (swellswell, surface, surface

waveswaves etc..) etc..)
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La mission Drake :La mission Drake :

echoecho $challenges/perspectives $challenges/perspectives

!! Montrer que la détermination du niveau de mer et laMontrer que la détermination du niveau de mer et la
hauteur des vagues  avec le GPS est faisable mêmehauteur des vagues  avec le GPS est faisable même
pour des distances des quelques centaines despour des distances des quelques centaines des
kilomètreskilomètres

!! Les profils dLes profils d’’hauteur des vagues et  du niveau de merhauteur des vagues et  du niveau de mer
dans le passage seront validés via la comparaisondans le passage seront validés via la comparaison
avec lavec l’’altimétriealtimétrie

!! La génération des profils moyens du géoïde et duLa génération des profils moyens du géoïde et du
niveau de mer seront comparés avec lniveau de mer seront comparés avec l’’altimétriealtimétrie


