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Conclusion de l’expérimentation.

Vidéos
Prise de vidéos depuis un sous-marin.

Principe du sondeur multifaisceaux 

(Ifremer 2012)

Situation modèle   =   Maquette

Résultats mathématiques

Résultats réels
 Surface des fonds : choix des surfaces, 

limites de la technique d’investigation

 Incertitudes verticales : 1,2 % avec les 

méthodes réelles ; 2,27-2,47 % avec la 

maquette

 Interpolation : réflexion autour de la 

méthode la plus performante

Les phases de la modélisation (ICMI 2004)
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 Géométrie Données brutes
 Tableau de mesures sur Excel

 Matrice sur Octave et Scilab

 Tableau de données

Nous obtenons finalement un tableau

avec trois colonnes comprenant l’abscisse

et l’ordonnée de chaque mesure ainsi

que la profondeur associée.

 interpolation

Baguettes
qui représentent les faisceaux 

acoustiques

Photos
qui représentent les vidéos prises 

depuis le sous-marin.

La modélisation nous a permis d’obtenir des représentations graphiques globalement cohérentes avec la réalité, avec un degré de

précision vertical satisfaisant. Notre modélisation présente certaines limites, tout comme celle utilisée par les géophysiciens.

L’interpolation est une étape essentielle : nous avons eu recours à 3 types d’interpolation. N’ayant utilisé que des logiciels déjà

disponibles ou gratuits, il a été nécessaire que nous utilisions plusieurs logiciels pour procéder aux différents types d’interpolation.

Il aurait été plus simple de n’en utiliser qu’un seul, tel que Mathlab, mais qui présente la caractéristique d’être payant. Nous

pouvons noter que les géophysiciens de l’IPGP responsables de la bathymétrie utilisent eux aussi Mathlab pour leurs

représentations graphiques.

Le choix du mode d’interpolation se fait a posteriori, après représentation graphique selon les différentes possibilités : le

scientifique choisi le mode d’interpolation dont le résultat graphique lui semble le plus crédible et probable, d’après son expérience

personnelle.

On peut ainsi imaginer, qu’à l’avenir, on mette au point des logiciels capables de choisir la représentation graphique (et donc le

mode d’interpolation) en fonction des représentations graphiques (de reliefs rencontrés précédemment) stockées dans une banque

de données, auxquelles il se réfèrerait.

Cette expérimentation n’a pas été menée de façon linéaire : il y a eu de nombreux allers-retours entre les différentes phases de la

modélisation. Nous avons passé beaucoup de temps à travailler sur le traitement des données et l’interpolation : le modèle

mathématique est identique entre le modèle réel et notre expérimentation avec la maquette.

Par contre, le modèle physique est différent entre le modèle réel et notre maquette. Par conséquent, dans le cadre d’une recherche

future, il nous semble intéressant de réfléchir à la trajectoire des faisceaux qui a été l’objet, pour notre modélisation, d’une

simplification sous la forme de rayons rectilignes, ce qui n’est pas le cas dans la réalité et fait l’objet d’un paramétrage quotidien de

la part des scientifiques travaillant sur le terrain.

Résultat du modèle mathématique 

à partir de données réelles (1)

Tous les résultats 

consultables sur PDF

Faisceaux
Faisceaux acoustiques envoyés depuis un 

bateau + Traitement physique et 

mathématique du signal reçu.
Modèle 

physique 

différent

Matrice sur 

MathlabModèle 

mathématique 

identique

Les données obtenues nous donnent des mesures réparties sur une grille irrégulière.

Or les logiciels comme Excel, Scilab, Octave ou Mathlab ne peuvent modéliser une 

surface qu’à partir d’une grille régulière.

Nous devons donc utiliser des outils d’interpolation pour palier ce problème.

Le passage de (x,y,z) bateau à (X,Y,Z) fond nécessite des

corrections trigonométriques pour chacune des baguettes :

X(F) = x(A) * sin(α)+1,9

Z(F) = x(A) * cos(α) +2.1        exemple pour la baguette A

Y(F) = y

Situation réelle

?

Reliefs des fond océaniques inconnus.

Nous n’avons accès au fond de l’océan que par l’intermédiaire d’ondes 

acoustiques, ce qui ne permet pas de comparer le modèle à la réalité. 

L’utilisation d’une maquette présente l’avantage de permettre de comparer 

le(s) modèle(s) à la réalité.

Image bathymétrique 

(Ifremer)

Modèle réel
=

Modèle physique  + Modèle mathématique 

X Y Z

13.1532 5.0000 -12.2116

13.1532 9.5000 -12.2116

13.1359 14.0000 -12.1131

13.1359 18.5000 -12.1131

13.1359 23.0000 -12.1131

13.1880 27.5000 -12.4086
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