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[ L'objectif de la présente étude est d’estimer la bathymétrie peu profonde
prés de la digue a la mer de Camargue a Salin de Giraud a I'aide d’une
méthode d’inversion de bathymétrie (Poupardin et al., 2016a), et de
comparer les résultats avec la méthode de réflectances (Lyzenga, 1978). Il
a été constaté que toutes les images ne sont pas dans les meilleures
conditions pour appliquer cette méthode qui nécessite une vue claire des

vagues, ainsi la condition de reflet solaire sera vérifiée pour
Figure 1: area d'étude, digue en terre Quenin, Camargue présélectionner les images pertinentes. )
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Salin de Giraud est situé dans le sud de la France entre le golf de Beauduc
et le Rhéne. La zone appartenant au salin de Giraud est indiquée ci-dessous
et c'est notre zone d'intérét (figure 1).
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Figure 2: Au fur et @ mesure que I'onde se déplace, le reflet se colle a la pente de I'onde pour une
Figure 3: Fonction d'ondelettes de Morlet géométrie Sun-Wave-Sensor donnée. Le reflet solaire est enregistré a différents instants et c'est en
mesurant le déplacement et en divisant par le décalage temporel d'acquisition de I'image que I'on

xm - peut mesurer la célérité.
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Figure 5: Nuage de points de (4, c) et ajustements de
courbe non linéaire pour le premier mode dominant.
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Figure 4 : figure 3a montre la sous-s

@ Y

Méthode d’inversion de

partie centrale.

\

Lyzenga Method

. gFirst dominant mode pixel [6.6] , Second dominant mode pixe 6.] profondeur d’eau
" . Bathymétrie connue est
S . Une fois la longueur et la Y
& N 2
) direction d’onde est calculée.
@ "
2 Avec une intervalle de temps i
i ! Figure 6: Les maximas de la matrice connu entre bands (t=1,05s) Une.correctlo? de reflets
s’ P i grge =) solaires peut étre
i spectrale indique le point d'énergie I — . L
o maximale, ol les deux directions 6 et A(a) PP . hecessaire
i o sont détecté. Dans ce cas 2 modes ou 21 2mc?

" combinaison possible sont détectés par h=—tanh™' ( ) Z=>blogR(4) +¢
e s oAt 2% 48 B oY . 2
Direction of propagation 052 rad (20.8")  Direction of propagation 0.13 rad (7.4%) pixel.

c is wave celerity
Fiure 53 Dplocinants Seals PRt ShUspcaran St Figure 7: Diagrammes de dispersion A is the wavelength

Qlotal cocrdraia systor Tocal cooxiraia systern

comp les dépl 1ts dé és dans
) la direction X, Y (global axis). Le \ | /
- 3 vy N \ \ )
Sans déplacement détecté dans la dlre‘ctlon‘de < //
" g - propagation D2 augmente jusqu'a 5 metres -_
\ pour la plupart de pixels. _

Dispiacamant X (m)

Méthode d’inversion d’eau

RMSE 2.1 R}=49.6% MAE = 1 63m, Calculated Bathymetry 2018 (i)

>

- Conclusio
—

/ ' X (m)
y ot degthiCoean oo

/ Méme si les longueurs d'onde [10-60m] et les directions Figure 9: estimation de profondeurs d’eau basée sur la méthode
des vagues [¥30°] sont tres bien détectées les Méthode Lyzenga d'inversion de profondeur d'eau (20180702)

approximations des profondeurs d'eau montres une S Calculated Bathymetry 2018 (m)

sous-estimation de la valeur compare a les données
lidar de 2014 avec la méthode d’inversion d’eau. La
méthode est trés dépendante de I'estimation de la
célérité qui est une fonction de déplacement détecte
compte tenu de notre résolution spatiale de 10 m, nous
pouvons tres bien étre hors de la plage de célérité

acceptable pour appliquer la méthode. donner une Figure 8: Diagrammes de Figure 10: profondeurs d'eau estimation basée sur la méthode
meilleure approximation des profondeurs d'eau. dispersion comparant Lyzenga (20180704)

Par contre la méthode Lyzenga nécessite des valeurs de profondeurs d’eau estimes Bathymetry 2014 (m)
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une approximation sur la base des valeurs de 5 5
réflectances de la bande verte est montre une .
surestimation de la profondeur d’eau et des erreurs plus
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/ Figure 11: Profondeurs d’eau connue Lidar (2014)




