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Contexte

- La mesure de donne acces
aux (filtrées par
la gravimétrie).

. La du bruit est surtout
pour les

- on fait des
hypotheses sur le comportement
spectral du bruit, et on

- Probleme, il y a aussi du
Intéressant qui est , surtout
pour les gradients.




Principe de la méthode

. Utlliser le fait que les gradients et la
pesanteur sont générés par le méme
systeme de sources, qui crée un
potentiel gravitationnel dont ils
dérivent.




Principe de la méthode

. Hypothese: le bruit est et
ce qui ne vérifie pas ces
relations.

. Cette hypothese est déja utilisée en
partie

Tr(T)=0
Mals

Or, les termes non-diagonaux sont




Méthode

Ajustement par

R = ; ZZ(TJ—TIJY +(gf-g") + Contraintes

sur cing du tenseur
gradient et gz.

Les sont exprimées comme des
entre les composantes.

. On les valeurs du et de aux
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Application a des données réelles
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Application a des données réelles

Raw and denoised Tyz
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Conclusions
- La méthode corrige du bruit,
iIndépendamment du niveau de bruit.

. Selon la méthode de dérivée, le pas de
la grille,:-- la de la correction
sur les composantes A0

- La méthode fonctionne aveg u@p égale
.'\x"‘

reussite, (
(sauf proche de la
frequence de Nyquist).

. Comme elle ne corrige pas la méme
chose que le , les deux
méthodes peuvent étre utilisées




