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Réseaux d’observations

Le LEGOS (Laboratoire d’Etudes en Géophysique et Océanographie Spatiales, CNES/CNRS/IRD/UPS) assure la tache de 4
Services d’Observations labellisés par 'INSU dont les réseaux de mesure in situ ROSAME et SSS.

ROSAME (http://www .legos.obs-mip.fr/observations/rosame ) est le Réseau d'Observation Subantarctique et
Antarctique du niveau de la MEr  (programme international GLOSS). Il est composé de marégraphes (figure 1) implantés sur
les Terres Australes et Antarctiques Francaises. Les applications scientifiques concernent principalement I'étude des marées
oceaniques et des variations du niveau de la mer, ainsi que la validation d’observations satellitaires.

SSS (http://www .legos.obs-mip.fr/observations/sss ), Sea Surface Salinity , est le réseau d'observation de la salinité de
surface oceanique (programme international GOSUD). Il est basé sur des thermosalinographes (figure 2) embargqués sur une . .
douzaine de navires marchands sillonnant tous les océans. Les applications scientifiques concernent principalement I'étude de Figure 1. Maregraphe Flgure 2. Thermosalinographe
la variabilité du climat et du cycle de I'eau, ainsi que la validation des données des satellites SMOS et Aquarius. de Saint-Paul. en salle des machines.

Acquisition et transmission des mesures

Sur chaque site, des stations d’acquisition réalisent automatiguement des mesures : pression atmosphérique, pression de fond de mer,
température et conductivité de 'eau pour ROSAME, température, salinité de I'eau, débit d’eau et position du navire pour SSS.

Les mesures sont enregistrées en memoire, puis regroupées dans des messages transmis au LEGOS via les systemes satellites Argos
pour ROSAME, Inmarsat ou Iridium pour SSS (figure 3).
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09 05 07 09 Concu au départ pour ROSAME, le suivi a ensuite été appliqué a SSS grace a un travail de fond sur des modules génériques. Les

objectifs étaient d’avoir :

v un traitement entierement automatisé, sans intervention humaine, avec un code générique pour acquérir, traiter, archiver les
messages, et pouvant s’adapter a I’evolution du matériel,

v des contrbles pendant tout le traitement des données avec un retour vers les gestionnaires des réseaux d’observations en cas de

Figure 3. Acquisition et transmission des mesures. probleme sur un site de mesure,
v" une distribution rapide des données aux utilisateurs et un suivi des mesures sur Internet.
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Pour atteindre les objectifs du suivi, le langage Perl a eté choisi pour les raisons suivantes : \
v’ c’est un langage multi plateforme et trés complet Argos Argos. pm
v un trés grand nombre de bibliotheques, couvrant un nombre important de domaines d’applications, sont disponibles gratuitement sur Eiqure 4. Concebtion
: : : : : Station Station.pm gu ' P

le site web du CPAN (Comprehensive Perl Archive Network: http://www .cpan.org ), modulaire du traitement
v' c’est un langage modulaire dans lequel les notions d’héritage et de classe existent et ont été utilisées (approche objet) (figure 4), Elta prigésnar. pm Branche « traitement des
v’ c’est un langage polyvalent qui couvre toutes les étapes du traitement. Dtinsu 2010 p'm données des marégraphes ».
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Traitement automatisé

Chaqgue jour, environ 250 messages sont recus en provenance des sites de mesure et déclenchent le logiciel de traitement (figure 5) basé sur
des modules écrits avec le langage Perl.

Le contrOle qualité est effectué a chaque étape du traitement. Lorsqu’un probleme survient, un email d’alerte est envoyé aux gestionnaires
des réseaux d’observations qui décident, le cas echéant, une intervention sur le site de mesure.

En fin de traitement, les données sont mises a jour sur le site FTP du LEGOS pour permettre une distribution rapide aux centres de données
nationaux (Coriolis/Mercator, SISMER, SONEL, REFMAR) et internationaux (ODINAfrica/COI-UNESCO, BODC, UHSLC/GLOSS).

-
Archivage
Berkeley DB

Figure 5. Les etapes du traitement automatise.
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L'utilisation de la transmission par satellite permet de recevoir les données en temps quasi réel au Ce dispositif améliore la surveillance des capteurs et fiabilise les reseaux d’observations, dans des
LEGOS. L'automatisation du traitement avec le langage Perl et le suivi sur Internet permettent : endroits d’acces difficile de la planete pour ROSAME, et pour des navires ne restant que quelques
v d’avoir un systéme de supervision décentralisé, heures a quai pour SSS.
v de contréler rapidement les mesures afin de vérifier le bon fonctionnement des capteurs, et déclencher Depuis sa mise en place, mi 2003, plus de 780 000 messages ont ete recus et traites, totalisant
une éventuelle intervention sur site. plus de 17 000 jours d’observations du niveau de la mer dans les Terres Australes et Antarctiques

v de distribuer les données en un minimum de temps aux centres impliqués dans l'océanographie Francaises, et plus de 20 000 jours d’observation de la salinité de surface sur 'océan global.

opérationnelle.
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