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ntrodluction 

Le Service Hydrographique et Océanique de la 
Marine (SHOM) a lancé un important programme de 
remplacement de ses navires et 1988 a été l'année de 
l'admission au service actif de deux des quatre Bâtiments 
Hydrographiques de 2ème classe BH2 commandés : le 
LAPEROUSE et le BORDA. 

Par ailleurs, deux équipements majeurs ont été 
acquis : un sonar d'exploration hydrographique, destiné 
au LAPEROUSE, et un sondeur multifaisceaux «petits 
fonds», destiné au BORDA; 

C'est au premier de ces équipements que nous 
allons nous intéresser plus particulièrement. En effet, 
pour l'exécution et la conduite d'un levé au sonar, un 
Système Electronique de Visualisation de Carte Marine 
a été développé au SHOM, le système de Visualisation­
Acquisition-Traitement (V.A.T.). Les premières études 
datent de la fin de l'année 1985, le système a été mis en 
service en juin 19a8 et il est maintenant utilisé de façon 
opérationnelle. 

Mon exposé, essentiellement descriptif, va porter 
sur les fonctions réalisées, par le V.A.T. ei sur son 
intégration avec, d'une part, le sonar, d'autre part, le 
système Hydrac, qu i assure le positionnement en temps 
réel du bâtiment. 

LE SO AR 

Le sonar de coque, qu i équipe le BH2 LAPE­
ROUSE, est un sonar DUBM 21 C de Thomson-Sintra 
ASM. Conçu à partir d'un sonar de chasse aux mines, il 
incorpore des options spécifiques nécessaires à l'explo­
ration hydrographique. 

Carac'téll'istiques génémles 

Cet équipement est destiné à l'exploration des 
fonds compris entre 1 0 et 60 mètres de profondeur ; il 
permet la détection, l'investigation et la classification par 
analyse de la forme de l'ombre acoustique, des objets 
ayant un maitre-couple au moins égal à 1 m' 

Dans sa fonction exploration, ce sonar doit pou­
voir être mis en oeuvre normalement par mer force 
inférieure ou égale à 3 et pour des vitesses du bâtiment 
inférieures ou égales à 8 noeuds. 

En investigation et classification, les vitesses du 
bâtiment doivent être inférieures ou égales à 6 noeuds. 

Il est équipé de dispositifs permettant l'exploita­
tion en temps réel, la mesure sur écran des dimensions 
des dangers détectés et l'enregistrement des données 
nécessaires à une exploitation en temps différé. 

Un schéma synoptique (fig.) présente l'équipe­
ment qui se compose : 

- d'un sous-ensemble de stabilisation-télécom­
mande et hissage des bases du sonar détecteur et du 
sonar classificateur. Il est monté dans un puits situé au 
tiers avant du bâtiment (point giratoire) et est complété 
par un système d'obturation de ce puits, 

-d'un sous-ensemble de détection, constitué par 
un sonar actif à balayage manuel ou automatique (sec­
teur couvert de 30° sur une portée affichée de 400, 600 
ou 900 m et pouvant être orienté indépendamment en 
gisement plus ou moins 175° et en site - 5 à 40°) et 
fonctionnant à 100kHz. Ce sonar comprend, en particu­
lier, une console de visualisation et un dispositif de 
pointage rapide qui permet à l'opérateur de désigner des 
échos pou r une analyse au classificateur ou pour un 
archivage des informations correspondantes (azimut­
distance), 

-d'un sous-ensemble de classification, constitué 
par un sonar actif à balayage manuel (secteur couvert de 
1 oo sur une portée affichée de 200 ou 300 m et pouvant 
être orienté indépendamment en gisement entre plus ou 
moins 175° et en site de- 5 à 40°) et fonctionnant à 420 
kHz. Ce sonar comprend, en particulier, un coffret réali ­
sant une focalisation dynamique entre 50 et 300 m, une 
console de visualisat ion permettant à l'opérateur de 
classifier l'écho par analyse de l'ombre, au besoin avec 
utilisation d'une loupe (1 oo par 25 m), de procéder à des 
mesures de dimensions horizontales et verticales des 
objets et de transmettre les informations correspondan­
tes pour archivage, 

- d'un dispositif d'enregistrement du signal vidéo 
des images visualisées sur les consoles du détecteur et 
du classificateur, 

-d'un coffret interface (Hydrex) par lequel transi­
tent toutes les informations sous forme numérique, is­
sues du sonar ou nécessaires à son emploi. 
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LE SYSTÈME HYDRAC 

L'équipement «temps réel, HYDRAC (système 
d'ACquisition de données HYDrographiques) combine 
les trois fonction~uivantes : 

- l'acquisition automatique des données (heure, 
estime, mesures de radio-localisation et de profondeur ... ), 

- l'archivage des mesures brutes et de tous les 
paramètres nécessaires à leur exploitation, 

-les traitements divers, destinés à contrôler le bon 
déroulement des travaux et la qualité des mesures. Ces 
traitements sont regroupés sous le terme d'aide au levé. 

Le noyau de cet équipement est un réseau local 
baptisé «HYDROBOUCLE" permettant de connecter 
sur un même support de transmission différents appa­
reils qui peuvent alors échanger des informations. Cet 
équipement apporte à l'hydrographe une grande sou­
plesse, puisque l'utilisateur peut configurer le système 
selon ses besoins. 

Pour la fonction «aide au levé", citons le contrôle 
de la route suivie par le bâtiment, essentiel à la bonne 
réalisation d'un levé bathymétrique ou sonar. 

Le logiciel de suiv i de profil (route rectiligne) a 
pour fonction tout d'abord de calculer en temps réel le 
positionnement, en utilisant les différents systèmes de 
localisation disponibles. Il faut souligner que cette locali­
sation est toujours obtenue pour des levés du SHOM, par 
au moins trois lieux, qui peuvent être de nature et de 
précision différentes (ex: Toran, Trident, Sylédis, GPS ... ). 

A l'issue du calcul, sont affichés différents indica­
teurs permettant de critiquer en temps-quasi-réel, le 
positionnement obtenu. Les écarts latéraux par rapport 
au profil sont, en outre, déterminés, éventuellement 
lissés, et retransmis, par l'intermédiaire de l'hydroboucle, 
au pilote automatique du bâtiment. 

LE SYSTÈME DE VISUALISATION­
ACQUISITION-TRAITEMENT (V AT) 

Le système VAT est, selon la terminologie consa­
crée actuellement, l'esquisse d'un Système Electronique 
de Visualisation d'une Carte Marine (SEVCM). Il est 
adapté à la conduite d'un levé au sonar et réalise les 
fonctions suivantes : 

1) Acquisition et archivage sur support informa­
tique de toutes les Informations provenant : 

- du système Hydrac : 
. les heures - position et cap du bâtiment -

profondeur - marée prédite, à tout instant, de manière à 
dater et posit ionner les échos pointés au sonar, 

. les caractéristiques des routes à suivre (numéro 
de profi l, coordonnées des début et fin) et du suivi réel de 
ces routes (heures de début et fin, écart latéral) ; 

- et du sonar : 
. les états du classificateur et du détecteur, 

c'est-à-dire les valeurs de leurs paramètres d'utilisation 
(portée, durée d'émission, orientation des bases) de 
manière à pouvoir contrôler, a posteriori, que l'insonifica­
tion de la zone du levé a été totale, 

. l'azimut et la distance des échos pointés 
au détecteur ou au classificateur, 

. les résultats des mesures de dimension 
d'objet. A cet effet, le système VAT retransmet en perma­
nence au sonar, par l'intermédiaire du coffret Hydrex, la 
profondeur sous les bases. 

2) Présentation sur écran graphique couleur 
d'une synthèse de la situation, comportant, en super­
position sur un fond de carte marine : 

. les routes à suivre, 

. la position actuelle du bâtiment, ainsi que 
la route effectivement suivie, 

. les secteurs en cours d' insonification par 
les sonars, 

. tous les échos pointés, jusque là. 

Par ailleurs, le fond de carte marine est régénéré 
automatiquement au fur et à mesure des déplacements 
du bâtiment. 

Cette présentation est complétée par l'affichage, 
sur une console alphanumérique, de toutes les informa­
tions de navigation et provenant du sonar. 

3) Introduc tion, pour arch ivage, de 
commentaires sur le déroulement des opérations (écart 
pour éviter une bouée, par exemple, ou radiolocalisation 
perturbée .. . ) ou des renseignements sur la nature des 
échos pointés et du fond. Outre la possibilité d'introduire 
un commentaire libre, une série de qualificatifs figés est 
proposée au chef du quart (petite ou grosse obstruction, 
métallique ou rocheuse ... , écho douteux ... ). Il peut aussi, 
sur indication des opérateurs au sonar, chaîner les échos 
pointés de manière à délimiter des zones ou à relever le 
plan de structures linéaires (lignes de crête, contours 
d'une épave .. . ). 

4) Impression des informations acquises et des 
commentaires sur une imprimante rapide, de manière à 
constituer un journal de quart, et report de la route et 
des échos pointés sur un traceur à plat. 

5) Interrogation des fichiers utilisés, en partie, 
pour créer le fond de carte marine. Cette fonction permet 
d'obtenir, sur une console alphanumérique, après dési­
gnation sur l'écran et grâce à une souris, les caractéris­
tiques d'épaves ou d'obstructions, d'amers ou du bali­
sage flottant. Ces informations, si elles étaient présentes 
en permanence sur l'image visualisée, risqueraient de la 
surcharger. 
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6) Conduite des opérations : grâce à cette 
fonction, le chef de quart peut définir, en utilisant la souris 
ou le clavier, 

. pour le classificateur ou le détecteur, in­
dépendamment : 

-un axe de veille (généralement la 
direction de la route à suivre), 

- une zone particulière à examiner 
plus précisément (une obstruction par exemple). 

. pour la passerelle : 
- un point à rejoindre ou à tenir 

(point privilégié d'examen d'une épave ... ) 
- une route à suivre sur les indica­

tions des opérateurs sonar (retransmission des élé­
ments de position des échos pointés). 

Les éléments relatifs à ces «Objectifs, sont entre­
tenus automatiquement en fonction des déplacements 
du bâtiment et affichés sur les consoles sonar ou sur 
l'Indicateur de Désignation d'Objectif à la passerelle. 

Cette fonction peut être utilisée, par ailleurs, pour 
envoyer à la passerelle les azimut-distance d'un amer ou 
d'une bouée, calculés à partir de la position du bâtiment. 

LA CARTE ÉLECTRO ~QUE 

La constitution et la tenue à jour de la Carte Elec­
tronique, ensemble de fichiers contenant les caractéris­
tiques des objets cartographiques à représenter par le 
V.A. T., sont articulés en quatre phases : 

. la préparation qui consiste à définir, en 
fonction de la zone, de l'échelle et des particularités du 
levé à exécuter, la coupure et les éléments pertinents à 
faire figurer ou pour lesquels il est nécessaire de possé­
der des renseignements. La liste des éléments retenus 
comprend généralement : le trait de côte, les amers, les 
secteurs de feux, les alignements, les isobathes, des 
sondes, les épaves et obstructions, les câbles sous­
marins, le balisage, les zones de restriction ... 

.la constitution des fichiers de «don­
nées» (en mode vecteur) : Cette opération est réalisée, 
thème par thème, par numérisation, saisie manuelle ou 
extraction automatique à partir des fichiers déjà consti­
tués, à l'Etablissement Principal du SHOM, pour l'élabo­
ration des cartes. Elle doit naturellement, assurer la 
compatibilité entre la densité d'information des fichiers et 
l'échelle du levé, et elle permet d'introduire, par codage 
ou convention, les relations logiques ou topologiques 
entre les objets cartographiques retenus. 

. la constitution des fichiers «Images» 
(en mode matriciel) et la mise au point des formules 
de transformation : 

Après définition d'une échelle de 
visualisation , un logiciel effectue automatiquement un 

découpage des fichiers ·données• correspondant à un 
maillage de la zone du levé en cellules, dont la taille est 
compatible avec celle de l'écran. A l'étape suivante, il 

crée une à une les •images• de ces cellules avec 
coloration des zones (terre, estran, zones comprise entre 
deux isobathes) et report des symboles. Il les archive, 
ensuite, sur support informatique. 

Ce sont ces •images• qui vont 
permettre en temps réel de régénérer le fond de carte 
automatiquement au fur et à mesure des déplacements 
du bâtiment et les fichiers •données,. découpés, quant à 
eux, permettront un accès rapide aux informations des­
tinées à l'affichage sur interrogation. 

Cette solution, de constituer les 
images avant les opérations à la mer plutôt qu'en temps 
réel, a été imposée par les performances de l'équipement 
informatique retenu en 1985. Cependant, compte tenu 
de l'extension géographique d'un levé au sonar et de la 
durée des travaux, elle est justifiée et elle apporte un 
certain confort, lors de l'exécution du levé, puisque la 
régénération du fond de carte est quasiment instantan­
née. 

. la vérification qui est réalisée à partir 
des listages et de tracés, ainsi que par visualisation des 
images créées. 

- -·- ---
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