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Résumé: 

La technique de positionnement cinématique par GPS permet de détemuner la position d'un mobile avec une précision centimétrique. 
Dans le présent article. nous proposons de tester ! 'applicabilité de cette tcchni que pour l 'établisscmcnt d'un levé bathymétrique d'une 
zone de 6S000m2 d'étendue, sit11ée au port d'Oran. La méthode employée consiste à coupler un récepteur GPS Ashtech Z-12 avec un 
équipement de sondage (écho-sondeur DES0-11). Plusieurs profils ont été parfaitement observés en temps réel. Les positions de 
l'antenne mobile ont été déterminées au centimètre près, alors que le positionnement des sondes a été effectué à 25 cm près, 
conséquence d 'uue synchronisation manuel le au 1/ l 0 de seconde de précision entre les deux types de mesures (GPS et Bathymétriques). 
La précision sur les profondeurs est de l'ordre de 10 cm. Comme produit, nous avons eu uu modèle numérique du terrain (MNI) précis 
du fond marin. 
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Abstract: 

The technique of kinematic positioning by GPS permits to determi.ne the position of a mobile mov:ing object with a centimetric 
precision. ln the present article, we propose to test the applicabilit'y of this technique for the etablishment of a bathymetric survcy ofa 
zone of 6S00 m2 of extent, situated to the port of Oron. 
The used method consists in compeling a Gl'S recciver Ashtcch Z-12 wjth an cqui pment of sounding ( echo-sounder DES0-11 ). Serval 
Profiles have perfectly be-en observed jn real lime The positions of the moving antena have been determined to within about a 
centimetre, wbereas the positioniug oftbe soundings bas been done to wi.thin about 25 crn, consequence of a mammal synchronization 
to the precision of 1/10 of second between both types of measurcs ( GPS and Batymetric ). TI1e precision of the depths is of tbe order 
of 10 cm. As oroduct, we had a precise muneric mode) of terrain ( MNT) of the sea bed. 

1- Introduction:

La détermination précise de la position est e11 générai! un 
problème crucial pow· la plupart des applications, 
particulièrement celles de type maritime, telles que les levés 
bathymétriques, ... etc [1 ], car les profondeurs mesurées ne 
peuvent être exploitables que si leurs positions correspondantes, 
en surface, sont connues avec précision. 
La technique GPS (Global Positioning System), en mode 
cinématique, qui repose sur l'exploitation des mesures de phase 
petmet de détermit1er la position d'un mobile en temps réel avec 
une précision centimétrique [2H3l-[4l-[5J; son principe se base 
sur la fixation du nombre entier de cycles de l'onde porteuse 
GPS, appelé « ambiguïtés entières ». Une fois que ces 
ambiguïtés sont déterminées, les mesures de phàse commencent 
à agir comme si elles étaient des mesures ultra-précises de 
pseudo-distances. 
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Le posilionnement cinématique par GPS s'avère donc, l'outil le 
plus approprié permeltant une bonne localisation pour les 
besoins d'un levé précis du fond marin. 

Afin de montrer les performances du GPS en tenne de rapidité 
et de précision, une expérimentation a été menée en 2002 par le 
CNTS en coopération avec !'Unité de Recherche 
et Développement (URD/AEN-Oran). A titre d'application, des 
observations bathymétriques ont été effectuées dans l'enceinte 
du port d'Oran selon les étapes suivantes : 
- Détermination du point de référence.
- Délimitation de la zone du levé (levé du quai).
- Levé bathymétrique.

L'objectif de cette expérimentation est d'adapter la technique de 
positionnement cinématique par GPS, pour l'établissement 
d'un modèle numérique du fond marin. 










