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GUIDE ADCP

MESURE FOND MOBILE

TABLE DES MATIERES
L. PRINCIPE ... etteeetneeeetsteets et esessssesessssesessssesessssesssssssssssssssssssssnsssssssssssssssssssssesees 1
2. ADCP RD.......eeeeeeitirerieeeentstsesaseeetstsssssss e stsessssssesesessstssssssssssensssssssssssssensasssssssssssens 2
2.1 TEST ADCP.uuuiieeeuniiretnnnniiriennniinieennniintimssiiiriessssinseesssesttssssestessssisssessssssstssssssssessssssssssssss 2
2.2 ETALONNAGE COMPAS POUR RIVERAY - RIVERPRO - STREAMPRO ..cccuuiirirnnneirrennnnisennnnns 3
2.3 ETALONNAGE COMPAS POUR RIO GRANDE .....uiiietmnniiiinnnniiniennniiniennsiiniesnsiniessseensaes 4
2.4  MESURE FOND MOBILE...itttuuiiiieennniiniinnniiriinnniiiiienniiiiimssiiiiimmsiieemssiimssiemssseessse. 5
2.5 POST TRAITEMENT POUR CALCULER LE DEBIT CORRIGE.....ccoittuuuniirennnnniirinnnniirnennnsicneennnes 6
3. ADCP SONTEK......ccetrurriueeeentrtnrsueseeseststssssssesessssssssssssesesssssssssssssesesssssssssssesessssssssssesesens 8
B I I = I Y L N 8
3.2 ETALONNAGE COMPAS ... teuiittiitttiiitiiitiiitieistseistseirinestessistseseresssnsssistsssesesssesensssnes 8
3.3  MESURE FOND MOBILE...iteutittmuiirenniiienireniinenniiieeiriseereniimsniniseiresismsssistsesesesssersnsans 10
3.4 POST TRAITEMENT POUR CALCULER LE DEBIT CORRIGE.....ccctvuuriiiiimnniiirinnneiiininnennnnnnnee. 12

Denis LOGNON

2016 1.0 Document de travail
Juin 2017 1.1 Modifié apres lecture Jérdme Le Coz
Novembre 2017 1.2 Mise en ceuvre




Page 1 sur 13

1. PRINCIPE

Pour calculer V,,,, et V4pcp, le suivi de fond (bottom-track) suppose que le fond soit fixe.

Conséquences si celui-ci bouge : -

- - . ; L—
- trajectoire biaisée vers I’amont
- vitesses et débits sous-estimés

Déplacement du fond
vers l'aval

Recommandations avant chaque test fond mobile :

e réaliser un test ADCP avant I’étalonnage compas,
* si méthode boucle, étalonner le compas a la section de jaugeage,
* réitérer I’étalonnage plusieurs fois pour améliorer la performance du compas
e gviter la proximité :
o des appareils électroniques et/ou métalliques,
o des batteries,
o des lignes haute-tension,
* privilégier la correction par boucle qui est plus précise,
utiliser la méthode stationnaire lorsque le calibrage du compas n’est pas bon, ou si utilisation d’un
Stream Pro non équipé d’un compas,
* mesurer le fond mobile a la section de jaugeage.

Abréviations :

LOOP : méthode boucle

SMBA: méthode stationnaire (Stationary Moving Bed Analysis)
QA/QC: quality assurance / quality control,

LC: correction de boucle (loop correction)

SM : méthode stationnaire

MBT Summary : résumé test lit mobile (Moving Bed Test)
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2. ADCPRDI

2.1 TEST ADCP

L'ADCEP doit étre dans l'eau pour obtenir des résultats les plus précis.
STREAM PRO, RIVER RAY et RIVER PRO peuvent étre testés dans toutes conditions d'écoulement.
RIO GRANDE ne doit pas étre testé avec des vitesses d'eau trop lentes.

Avant de démarrer la transmission par F4.

Aller dans le menu ACQUERIR puis cliquer
sur TEST ADCP et suivre I’ écran.

Procédures a appliquer selon les appareils utilisés.

MO MM | e

9

ey o

* CtriDeMesure .. [ = || = ][ &8

B Mesure <MNon Chargées

Régler I'horloge de I'ADCP Shift+F4

Test ADCP Shift+Fg

aptedr O Preseio S
Test Calibration Compas Shift+F10

RIO GRANDE
Attendre I’affichage

"ARRETER PC 20"

puis cliquer sur celui.
15 1106
22 11.000
23 11.082
24 11.082
25 11.062

Ensuite attendre la fin du test
puis cliquer

sur FERMER pour quitter.
. TIEING FON
Rauss: Echec femos v

23 0 FIFOS......
- - SYSTEM TESTS:

KILIFK Interrupts...
Wide Bandwidth....
Harrow Bandwidth..
RSSI Filter....

IRQ3 IRQ3 IRQ3

SENSOR TESTS:
H/W Operation. .......................
>BC2

Press space bar to quit sensor display

Heading Pitch  Roll Up/Down At
196.04° 0.26° 0.24°  Down

>

[ALT-BRERK Wakeup] Workilorse Rio Grande
Teledyne RD Instruments (c) 1996-2003
111 Rights Reserved.

>
:

RIVER PRO et RIVER RAY

Attendre I’affichage
"ARRETER PC 20"
puis cliquer sur celui.

K 11.062
25 11.0682

Ariter PL20

Attendre I’affichage
"ARRETER PC 40"
puis cliquer sur celui.

TS

[ 0&7c

Amiter PLAD

Ensuite attendre la fin du test
puis cliquer
sur FERMER pour qultter

'J:l 1
e
odde
Lizh

Aivecws
Ted J-,—_- n: Inatrumesta |5
ALl sighta

- e
Lrmsare Vers |rn h o2

>

STREAM PRO

Attendre I’exécution du test
puis cliquer sur OK
pour quitter.

Numéra de Série: Current RICSPI Register Stati
228 Time Registers:
Month=0003 Date=0015 WDa:
Date / Heure Formatted Time: 17/04/15,1
17/03/15,10:25:12 Cctrl=0080
o = 'I Sratn Regiacers:
HE““‘ E‘*‘E“ Month=0000 Date=0000 Hou
Alarm Time/Date Decoded:
sec=0 min=0 hr=0 mday=0
FLAG=0000
SQR=0000
>
>EA
PRE-DEPLOYMENT TESTS
DSP TESIS:
>
>

I Si une erreur est détectée
i L.
I prévenir RDI I

| I ———

Sauvegarde des résultats test ADCP

Tous les résultats des tests sont stockés dans le tableau
GESTION DE LA MESURE sous QA / QC.
Les tests peuvent E&tre visualisés avec un double clic sur

RESUTATS DES TESTS.

ﬁ H Transect 004
H ' Transev:t 005

E| < fTest ADCP
i - Résultats des Tests- 16/04/06 11:35:44
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Avant de démarrer la transmission par F4.
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ETALONNAGE COMPAS POUR RIVERAY - RIVERPRO - STREAMPRO

Fichier Configuration Affichage @S- Al L ecture  Window  Aide

Aller dans le menu ACQUERIR, puis cliquer
sur TEST CALIBRATION COMPAS.

Choix NON ou OUI puis cliquer sur
COMMENCER LA CALIBRATION.

Options de Calibration Cumpai -

ouges soient remplacees,

° Hm
[mencer Ia Calibrg]
Fectory Defauls

Instructions: Faire pivoter Jusqu's ce que toutes les cases

Plus les cases deviennent verte meilleur sont les données Si
es cace ne deviennent pas verte, pivoter plus lentement.

cap: [
Tangage:f_
Rodis: [
ON
o 90 180 270 360

Une fois le choix validé,

effectuer lentement une rotation de 360°
jusqu’a ce que toutes les cases rouges soient

remplacées.

Plus les cases deviennent vertes, meilleures

sont les données.

1 iére

Lorsque la

rotation est terminée,
cliquer sur OK et poursuivre la vérification

par une 2™ rotation.

HEH b MMM e %  CommenceraPinger.. F4
. [SIEE] |

& denis essais.mmt

i.. Information Site ﬂﬂa Régler I'horloge de I'ADCP Shift+F4

i@ Débit Site
=@ Acquérir Données
& Transect Suivant
: denis essais_0

Test ADCP

Shift+F8

Test Calibration Compas Shift+F10

m]

@

Choix sans tangage roulis :

* Si utilisation d’un drone aquatique préférer la calibration hors d’eau
car difficile a effectuer en riviére en crue,

* si utilisation d’un bateau, conduire celui-ci en petits cercles
continus en évitant les accélérations avec possibilité de dériver vers
I’aval tout en effectuant des cercles.

Choix avec tangage roulis :
* réaliser 8 rotations par palier avec le 1® tour a I’horizontal, puis
I’avant 1égérement levé et un peu plus a chaque tour puis idem vers
le bas.

Résultats sans tangage-roulis. ~ Résultats avec tangage-roulis.

DIRECTION DIRECTION
o= a0° 130° 270" 360° 0° 90° 130% 270" 380°
P
5 - ||
Z
; m N
L | I o I s
r--------------------------I
I «Vert: bon * vert clair : acceptable i
: * Jaune : acceptable * Orange : inacceptable |
* Rouge : non mesuré |
I--------------------------J
Lorsque la 2™ rotation est terminée, vérifier si I’erreur

d'étalonnage est < a 5°, sinon recommencer la procédure.
Pour quitter cliquer sur OK.

Calibration magnétique terrain

= ==

Calibration magnetique terrain

commencer la vérification.

Acquisition des données de calibration terminée. Appuyer sur OK pour

—

-
Calibration Terminée, I'Erreur de calibration calculée est iU.4"I

Pour restaurer les valeurs de calibrage d'usine, cliquer sur FACTORY DEFAULTS.

Sauvegarde des résultats calibration et évaluation

2 e
| - TestADCP

Tous les résultats des tests sont stockés dans le tableau
GESTION DE LA MESURE sous QA / QC.
Les tests peuvent €tre visualisés avec un double clic sur

RESUTATS DES TESTS.

~ =9 R
Calibration Compas
- Résultats des Tests- 16/04/06 11:40:26
Evaluation du Compas

- Résultats des Tests- 16/04/06 11:40:26

a3t ge




2.3 ETALONNAGE COMPAS POUR RIO GRANDE

Avant de démarrer la transmission par F4.
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Fichier ~Configuration Affichage i T Bl ecture Window  Aide

Aller dans le menu ACQUERIR puis cliquer
sur TEST CALIBRATION COMPAS.

5-@ Acquérnr Données
£-[¥] Transect Suivant

A

H{H » MM »|| © = Commencer a Pinger... F4
F5

w il [ = [ = [ 2] | %P0 (5

denis essais.mmt

i@ Information Site ﬂﬂa Régler I'horloge de I'ADCP Shift+Fé

i@ Débit Site

Test ADCP

Test Calibration Compas

denis essais_01 'E
- =

Shift+F8

Shift+F10

Si utilisation d’un drone aquatique, préférer la calibration hors d’eau car difficile a effectuer en riviere

en crue,

Si utilisation d’un bateau, conduire celui-ci en petits cercles continus en évitant les accélérations
avec possibilité de dériver vers 1’aval tout en effectuant des cercles.

Cliquer sur CALIBRER
et attendre

reserw
Dt Heure:
ooy

Effectuez lentement 1 tour complet en s’assurant que
tous les angles soient renseignés.

Rotate the unit in & plane until all data samples are acguired...
rotate less than 5°/3ec. Preas (@ to quit.

H HE E SE 3 S5W W W
ok ke

alculatlng ComMpass DEerIOLMAaNce ...

Successfully evaluated compass performance for the CUrTent compass cal

-—
t 0.2° — L — L — L — L
g o9 C to display Pexcent Horizoncal Field Conponenta
= Relative to Calibration or any other key to contimue....

Press space bar to continue...

Sauvegarde résultats calibration et évaluation

Puis cliquer sur la BARRE ESPACE

pour commencer la procédure.

Select one:

a.

b,
c.
d.
e

Start calibration procedure.

. Zero calibration coefficients {only constant tilt coefs).
. Display correction coefficients.

Instructions.

. Quit.

ROI Compass Error Estimating Algorithm

Calibrer
Evaluer

Press space bar to start taking data after the instrument is aEt.up.I

Femer 4

Tous les résultats des tests sont stockés dans le tableau

GESTION DE LA MESURE sous QA / QC.

Les tests peuvent étre visualisés avec un double clic sur

RESUTATS DES TESTS.

Ensuite cliquer sur EVALUER et réaliser la

méme procédure que la calibration.

Press C to display Percent Horizontal Field
Relative to Calibration or any other key|

Percent Horizontal Field Component Relativi
a0 + al*cosé + bl*sing + a2+cosd+é
a0 =

al =

bl =

a2 =

OneCycleK =
Add MagVar To get "OneCycOffset™ =
Press space bar to contimue...

Si ’erreur d'étalonnage est < a 5°, cliquer I

e o St e et i I sur FERMER pour quitter sinon |
a0 + al*cosé + bl*siné + a2*cos2*é + b2*sin2+& . . , .
0 n recommencer la calibration et 1’évaluation. |
:;: iﬂfféz I------------------ﬂ
::;C;:;rg:m get "OneCycOffset™ = 32?2?2'“}

Ewvaluation du Compas

= Résultats des Tests- 15/0

@ Acguerir Donnees

-2 Résultats des Tests- 16/02/04 13:06:15

Résultats des Tests- 16/02/04 13:08:16
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2.4 MESURE FO OBILE

Démarrer la transmission en cliquant sur F4.
Ensuite déterminer votre point de départ / arrivée et positionner ’ADCP.

Cliquer sur F6 ou aller dans le menu ACQUERIR Choix STATIONNAIRE OU ALLER RETOUR
puis cliquer sur TEST DE FOND MOUVANT. puis cliquer sur OK pour commencer le test.

|Options de test de Fond Mouvant l [] ;

Lecture Window Aide

Fichier Configuration  Affichage QA0

Slactioner (e tect de Eond Wouvart
. s D | ok |

M4 W » MM »|| LR B Commencer a Pinger... F4
encer Transe stationnaie de rong Mouvart nécessite le maintient immabile de ADCP. A

Le Bateau est en postion Stationnaie, minimiser {ous mouvemerts
de monté ou de descente du fiot. Le test doit durer environ 10 minutes.

@ Test Al Rctour
Pénlar 'harlane A= IADCD Chift. FA

¢ CtriDeMesure ... \El

RG_2015-11-09_0.mmt

Si choix test ALLER — RETOUR Si choix test STATIONNAIRE
Commencer a déplacer IPADCP i vitesse A L’opération doit étre répétée sur au moins
2, BN . 2 A 2 %4
constante et regullere et retour au po]nt de 3 abscisses representatlves de I’écoulement.
départ précis. . . .. . .
part b : : . Maintenir ' ADCP en position stationnaire pendant
La fermeture de boucle doit se faire vers I'amont . . .
. . . . au moins 1 minute en minimisant tout mouvement.
pour mieux visualiser le fond mobile.
Si boucle ouverte vers I’amont = fond mobile Si I’ ADCP parait remonter le courant = fond mobile.
(ou erreur compas). _ _
Stck Ship Liack Rer o
Stick Ship Track
~———5Ship Track -Average
24, .
E ) Début mesure
= -
,E :25.4 § =
g 2 =€
g = =
“ E16.4) 8 b
o S
z 2
8
574 o] I T RN S
2 Fin mesure
16
-179 ¥ of .
|  DistanceEast(ReEBD[m] | ’ Distance Eastimi_____ ;
Une fois le test boucle ou stationnaire terminé, Fichier _Configuration Affichag LectureWindow _ Aide
cliquer sur F6 ou aller dans le menu ACQUERIR HOK > M MW @ o B CommencerdPinger. F“
Ct Cllquer sur ARRETER LE TEST. * CtriDeMesure ... EI 23
L B N N N &R B B N N N N _§B_ N B N B B N §B _§ N _§N _§N ]
Vérifier les résultats si fond mobile avec 3 résultats possibles : |
| N B N B B B B B B B B B B B &8 B B B B B B B B B |
Fond mobile détecté. Pas de fond mobile. Données invalides { voir instructions. |
anmq Bed Test Results Proceased on: 11/22/ hnv:.ng Bed Test Results Processed on: 11/23/2016 Resultat: Heure:  16/10/13 12:18:12 L
[Tvpe: Loop Test
Type: Loop Test Type: Loop Test
[Filename:
Filename: Filename: C:\Measurements\CARIGNAN 2016 11 23\00&8_ 1
= == = Distance Made Good: 0.664 [m]
Distance Made Good: B.408 [m] Distance Made Good: 0.64% [m] Lz:fnélxé Velocity: 17;:332 E:\}a]
Loop Time: 64.830 [s3] Loop Time: 58.880 [s] loving Bed Direction: 281.221 [degrees]
Moving Bed Velocity: 0.130 [m/a] Moving Bed Velocity: 0.011 [m/3] ??;:”D‘ﬁiziz 322'22 E"d";a]mea]
Moving Bed Direction: 330.511 [degrees] Moving Bed Direction: 60.548 [degrees] Delta Flow Direction: 10.045 [d;m] V“V
Water Velocity: 0.408 [m/3] Water Velocity: 0.997 [m/s]
Flow Direction: 158.463 [degreea] Flow Direction: 287.121 [degrees] [RROR: Difference in flow direction between cut and back sections of
Delta Flow Direction: 0.110 [degrees] Delta Flow Direction: 0.218 [degrees) e B e e e drocharoe ]
Percent Bad BI: 0.000 [percent] Percent Bad BT: 0.000 [percent]
Estimated % Correct.: 31.770 [percent] Estimated % Correct.: 0.000 [percent] [Fercent Bad BI: 3.041 [percent]
Mean Near Bed Velocity: 0.267 [m/a] Mean Near Bed Velocity: 0.801 [m/3] Fotimated & Correct.: GoEY [Ete=r
O O S S S S s e e e e e e e e G e e
FPAS5: Loop Indicates a Moving Bed FATL: Moving Bed Vel. [MBV) < Minimum MBV Criteria OR: Due to ERRORS noted above this loep NOT VALID.
Ql> - e e
Si fond mobile, le débit sera corrigé en post traitement.
Ensuite cliquer sur CLOSE pour quitter puis COMMENCER le jaugeage par FS ou REPETER Ie test.
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2.5 POST TRAITEMENT POUR CALCULER LE DEBIT CORRIGE

Visualisation résultats fond mobile =il )
- an
. L él Boucle 000
Tous les résultats des tests sont stockés dans le tableau =TT TE-23 18TP00

GESTION DE LA MESURE sous QA / QC.

Les tests peuvent étre visualisés avec un double clic sur e Configuration Post-Traitement

RESUTATS DES TESTS.

Sélectionner le ou les tests,
puis cliquer sur MBT Summary.

Fond Mouvant

B HADME 2016 04700 007 i6 ke

Acquérr Données

----- @ Configuration terrain

=] Résultats des Tests- 16/11/23 11:21:05

Dans la partie supérieure du tableau MTB Summary,
si dans la colonne USED IN CORRECTION apparait OUI alors
le ou les tests peuvent €tre utilisés pour calculer le débit corrigé.

MB Used Distance MB MB Water Flow Diff|
Test in US/MG | Duration Vel Dir Vel Dir Flow|
Correction m s s N mws ‘ ¢

: - . . - Bouc.OO? oul ' 8408 | 6483 | 0.130 | 33051 | 0408 | 15846 | 0.1
e Configuration terrain 1 Bouc.00f NON 1 0235 | 2039 | 0012 | 21549 | o036 | 3033 | 2.
A Configuration Post-Traitem{ | -

. ./B Résultats des Tests- 16/04,06 : . .
[ (- _: Si aucune donnée n’apparait dans le tableau, :

L double clic sur les transects pour les activer.
[ __ N |

@ Tableau MBT Summary (Moving Bed Test = résumé test lit mobile).

La section supérieure affiche tous les tests contenus dans la mesure.

Selected MB Tests

En texte noir : les parametres sont conformes a i

MB Used | Distance MB MB Water | Flow Diffin | Average | % Bad | Potential tous les critéres de sélection. Le test peut étre
Test in USMG | Duration | Vel Dir Vel Dir | FlowDir | Depth | Bottom | MB Error utilisé pour calculer le débit corrigé.
Correction| m s m's ‘ ms : ’ m Track % el

Bouc. 00 OUI_ g 6406 | 6483 1| 0130

| En_texte rouge: les parametres ne sont pas |

| conformes aux critéres.

Boue, 000 |L_NON_WL0235 | 2039 | 0012 | 21549 | 0316 | 3033 | 2049 000 | 364 ]| Le test NE PEUT PAS ETRE UTILISE sauf |

j pour les tests stationnaires qui ont échoués aux ||

(St 000 00 ¥ 05% | W0 [ 00y 1219 | 1980 |

| ‘ i | 0.00 ‘ 0,04 I L critéres minimaux de vitesse fond mobile. |

La section inférieure affiche tous les débits corrigés.

Transect Bottom-Track MB Corrected Carrection Correction 1
D Discharge Discharge Difference Type |
m¥s m¥/s % 1

000 25.687 37.893 41.52 Distributed 1
001 26.139 35.998 3172 Distributed 1
002 25.669 36.033 40.37 Distributed ]

Apres vérification si fond mobile,
sélectionner le ou les tests
qui serviront aux calculs de correction.

[] Boucle i
ol MEBT Surnmary
Acquérir Données

Plus d'informations sur : hitps://pubs.usgs.gov/sir/2006/5079/.

@

—  Pour la méthode boucle :
Sélectionner uniquement les tests conformes a tous les critéres.
(Possibilité aussi d’utiliser plusieurs tests boucles multiples et
stationnaires dans le calcul).

Pour la méthode stationnaire :

Sélectionner tous les tests conformes a tous les critéres ainsi que
ceux ayant échoués aux critéres minimaux de vitesse lit mobile
pour une meilleure cohérence dans les calculs.
Plus d'infos dans le guide WinRiver2/chapitre 9
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Ensuite aller dans le tableau Gestion de la mesure
pour s’assurer que tous les transects valides

soient bien sélectionnés.

E CHOOZ DIABLE 2016_11_22.m

& Information Site
Débit Site
|| Transect 000
-[¥] Transect001
Transect 002
Transect 003

-[¥] Transect 004
. Transect 005

Puis clic droit sur DEBIT SITE

et cliquer sur

Post Traiter les Transects Sélectionnés.

y CHOOZ DIABLE 2016_11_22.rmmt

I Post Traiter les Transects Sélectionnés
|

Moyenner les données...

Exporter sous HYDROML...

Ajouter un Transect

Les débits sélectionnés sont automatiquement corrigés et s’affichent dans les tableaux suivants :

P . .
Composé 1 Information Site
AR 6 2. mmt

Débit (Ref: Fond BT) De Gauche a Droite i WMBT Corrected Discharge 1
Cellules Valides 5 s EIT_vst‘I‘ Surface |Milieu | Fond |Gauche| Droite® Total
Débit Surf. 9.767 [méfs] b EXPORT BATHY,000_ASC.THT 129 | 725 | 852 | 0402 | 0007 || 850

ahi 5 2 i@ Configuration terrain
Deb?t Mesuré 50.782 [m/s] e wtemen 145 | 782 502 | 0406 | 0.007 || 933
Débit Fond 5.971 [méfs] Trensect001 129 | 12 535 | 0097 | 0008 g 946

. Transect 002
Débit Gauche 0.102 [m®/s] 5. Transect003 144 754 856 0408 | 0005 I 985
Débit Droite 0.007 [méfs] 5[4 Transect004 129 | 722 g5z | 0410 | o012z N w47

2l 1 Y 44 | 754 | 874 | 0411 | D023 %86

=
MBT Corrected Q 95.043 [m*/s] ’ 53 TestFond Mouvant 14z | 738 | 879 | 0406 | o0t || %63
Boucle 000
& Acquérir Données
PN P p f1os
MBT Summary partie inférieure \ Résumé des débits
Transect Bottom-Track MB Corrected ™ Correction Correction Average I ==
D Discharge Discharge I Diference Type MB Velocity Heure de Début Débit Total I Ecart Débit Débit de Surf
mls | | ms % mis ms % m¥s

000 66.615 | | 95.043 I 4267 Distributed 0.130 11:33:36 l 95.043 I -1.91 13.941
o 67.144 99.890 48.171 Distributed 0.130 11:36:53 I 99.890 3.09 14.602
002 67.241 I 94.628 I 40.73 Distributed 0.130 11:40:22 94.628 I -2.34 13.872
003 67.137 98.496 46.71 Distributed 0.130 11:42:46 98.496 1.65 14.438
004 66.370 I 94.733 I 42.14 Distributed 0.130 11:46:43 I 94,733 223 13.857
005 67.775 1 98.589 4547 Distributed 0.130 11:49:33 98.589 I 1.75 14.405

Moyenne 67.047 N i ol 51 Distributed 0.130 I_sm ] 0.00 14.186

Méthode rapide pour vérifier si fond mobile et calculer le débit corrigé.

Dans le calcul WinRiver 2, la vitesse moyenne du fond mobile est répartie a chaque ensemble perpendiculaire a
I'écoulement a l'exclusion des rives en fonction des vitesses proches du lit.
Ici, on suppose que la vitesse du fond mobile est répartie de manieére homogene et uniforme sur toute la largeur du
cours d'eau. Il est important que la section mouillée soit perpendiculaire au sens de I'écoulement moyen.

Exemple :
D = déplacement fictif du bateau

(10.26 m en 334.90 s).

Données disponibles

dans tableau COMPOSE 1.

Données disponibles dans tableau
RESUME DES DEBITS

Navigation (Ref: Fond BT) ( A\ les rives sont comprises).
g'“ __ Trajectoire par ____j# /. Vitesse Mavire 0.024 [I’T'I."'S] Section Mouillée Vitesse Courant Débit Total
= suivi de fond i ) mé m -
.S & Route MNavire 125.40 [ & s
§ o Vitesse du courant 0.265 [m/s] 236.06 0.610 161.645
2 Dir. Du courant 247.72 I 251.73 0.626 161.296
Profondeur Calc. 0.708 [m] 243.54 0.598 162.982
“ Distance Parcourue 192.11 [m] 243.45 0.660 161.672
Distance Corde 10.26 [m] 243.70 0.642 164.386
o g s o 5 2| |Route Corde 62.21 [°] 46 G 0,640 %—
Position Est [m] [Bue 334.90 [s] 248.5 (o529 | {6204
. 10.26 : 4
Distance Corde Fond = = 0.031m/s Une correction est recommandée
Vionda = pirée 334.90 si la vitesse du fond mobile
_ Qmanqué = 249+ 0.031 =7.72m3/s est >a1% dela VM de l'eau.
Qmanqué =SM «* Vfond
Qcorrigs =163 +7.72 = 171 m3/s
— . =50
Qcorrige = Qvrut+Qmanque (Ce qui représente 5% du débit) Ex.: 0.031/0.629=5%
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3. ADCP SONTEK

3.1 TEST ADCP

Avant de démarrer le systéme par FS5.

Aller dans la SmartPage puis cliquer Cliquer sur DEMARRER. Puis cliquer sur FERMER
sur TESTER LE SYSTEME. (Le test dure environ 20sec.). pour quitter.

Test du Systéme - u Test du Systéme S u
Horodatage tast systé [' L — i —

Cliquez "Démarrer” pour débuter un Test Systéme Test Systéme : VALIDE
Test Systéme : VALIDE

I |
[ Utiiiser le dernier Test Systeme } b Utiliser le dernier Test Systéme

@Ce test vérifie la tension batterie, le compas, la carte mémoire SD (enregistreur interne) et le capteur de
température. Si défaillance de 1’un d’eux hormis la batterie, un retour usine est nécessaire.

3.2 ETALONNAGE COMPAS

Avant de démarrer le systeme par F5.

Aller dans la SmartPage puis cliquer Cliquer sur DEMARRER.
sur ETALONNER COMPAS.
Pach 0.0/0.0 dog Emeur do cap: 0.00 deg
- N Amplour moyenns: 0.00
Source de cap Cap compas SonTek I : 0
GPS connecté Oui ,,.
Méthode de mesure Bateau mobile oo
L] kB LS &)
Horodatage demier étalonnage compas " Roll 00/00deg 370 0
Erreur de cap: 0.00 deg II -
‘Ampleur moyenne: 0.00 30
Tangage: 0/0
Rouls: 0/0 ] . L]
L — - —
" . N Enfoncement du Capteur (m) 0.07 " o T R, » | »
Modifier les 13 eme Profondeur Neutralisée (m) 0.00 rAuence mage ik el accetati
Salinité (ppt) 0.0 lw ._d\u
Dédlinaison Magnétique (degrés) 1.0 >
DS~ ST 8 mmre ot vor s
= R e =

Effectuez 2 tours complets sans s’arréter
tout en variant a grandes amplitudes les angles de
tangage et de roulis.

L’opération doit durer environ 2 minutes pour
étre fiable.




Page 9 sur 13

Cliquer sur ARRETER - Affichage compte-rendu sur sa qualité. .1_\\

pour mettre fin a I’étalonnage. mEmmEmmmEmEmmmmm————
= Em— Accepter ces valeurs en cliquant sur OK ou ré-étalonner
H 1 | l fmpleur moyenne: | en cliquant sur DEMARRER.
60
U EES = E——
-30
i i i i 0 90 180 lzn b o i
] 0 3 160 210 [ CoR N
_ i Ié;aurin‘;;! mew est acceptable
-~ ] Recommandation(s) :
l | | [ | Evitez toute modﬁmtjun des réd‘ages instrument ou son uru:nt?ﬁnn aux mﬂuenc‘e? mag\enques d'w?nt I'létla_lannage du compas.
g: T I | La mesure doit avoir lieu sur un site ayant des influences magnétiques similaires & [endroit ou a été réalisé I'étalonnage du

lsll Ilan [z;u 2l »

‘ Heure: 02:53 [T] m

Heure: 02:40 [ ]
Vue

Sauvegarde des résultats calibration et évaluation

Mise a jour de la SmartPage des résultats de Le rapport complet de 1’étalonnage
l’étalon.nagf: compas q}li sera valide pour tous les est accessible via ’icone E]
prochains jaugeages jusqu’au prochain test.

[5] 1

<t
o Etalonner le Compas :{gr;:!;?ge deabinnege compas =.08/27/2012 .E::: ag| anz1| axml axml amsl a.m?l axml amal amal 0019
Durds duiisation : 0:32:12
Etalonnage terminé Tri=201405271537 35 rvv; Tr2=20140527154145 r; Tr3= 2014052715450 v, Trd= 2019052715482 v, Tr3=20140527155317 riv; Tréi=2014057

Commentaires
Tr1=20140527153735.riv - ; Tr2=20140527154145.riv - ; Tr3=20140527154508.riv - ; Tr4
Tr5=20140527155317.riv - ; Tr6=20140527155748.riv - ;

Etalonnaae du Compas

talonnage terming
_Durée d'étalonnage = 62 secondes

Durée d'étalonnage = 79 secondes

M2.00 = LU'influence magnétique est acceptable
Q9 = Le champ magnétigue est uniforme

H9 = Rotation horzontale réalisée

V9 = Tangage/Roulis élevé

Recommandation(s) :
Evitez toute modification des réglages instrument

6.00 = L'influence magnétique est acceptable
(9 = Le champ magnétigue est uniforme

9 = Rotation horizontale réalisée

5 = Tangage/Roulis élevé
Recommandation(s) :

vitez toute modification des réglages instrument ou son orientation aux influences magnét]
a mesure doit avoir leu sur un site ayant des influences magnétiques similaires 3 I'endroit og

ou son orientation aux influences magnétiques
durant ['étalonnage du compas.

La mesure doit avoir ieu sur un site ayant des
influences magnétiques simiaires 3 l'endroit ou a été
réalsé I'étalonnage du compas.

Calibration Compas réalisée

— Criteres pour définir la qualité de I’étalonnage

e Ladurée : rouge si inférieur a 60 secondes, vert dans le cas contraire

* L’influence magnétique globale M, suivie d’un nombre (plus le nombre est petit, moindre est I’'influence magnétique,
meilleure est la qualité)

* L’uniformité Q de I’influence magnétique, suivie d’un chiffre (compris entre 0 et 9 : plus le chiffre est grand, meilleure est
I’uniformité, meilleure est la qualité)

* L’indice de complétion du nombre de tours H, suivi d’un chiffre (compris entre 0 et 9 : plus le chiffre est grand, meilleur
est 'indice, meilleure est la qualité)

* L’indice de débattement roulis et tangage V, suivi d’un chiffre (compris entre 0 et 9 : plus le chiffre est grand, meilleur est
I’indice, meilleure est la qualité)
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Avant de démarrer le systeme par F5.

Deux possibilités pour démarrer la mesure fond mobile

| possibilité (la plus utilisée).

Aller dans I’onglet SYSTEME.

3
-0.020 0015 -0.010 -0.005 Q.00

Débit (mds )
SmartPage lS'_.'stérne IE;::harrtiIInns Navigation Berges 3

Cliquer sur LOOP METHOD (méthode boucle)
ou SMBA METHOD (méthode stationnaire).

[ 20120530143929.riv 30/05/2012 14:37:40
0 20120530144757..riv 30/05/2012 14:46:08
0 20120530145018.riv 30/05/2012 14:48:29
) AN ANEINT ACHINTT L. AN INE NN 14.C14.7%
* Loop Method
* SMBA Method

2ieme 1 ossibilité

Aller dans la SMART PAGE puis cliquer

sur METHODE DE MESURE.
Sauvegarder Opérateurs

Embarcation / Moteur
Numéra de Mesure
Commentaires

0.228 Source de cap Cap compas SonTek
GPS connecté Qui

Bateau mobile

Cliquer sur LC (méthode boucle)
ou SMBA (méthode stationnaire)
puis sur OK.

Méthode de mesure

Méthode de mesure

Ensuite déterminer votre point de départ / arrivée et positionner le M9.
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Si choix test boucle

Cliquer sur DEMARRER pour commencer la boucle
puis déplacer I’ ADCP a vitesse constante et
réguliere et retour au point de départ précis.

Distance Parcourue (m)

Une fois la boucle terminée
cliquer sur ARRETER.

Référence : GPS-GGA Coordonnaes. ENU
férence : Suivi de fond Coordonnées ENU

Vérifier les résultats.
Si fond mobile, le débit

sera corrigé en post traitement.

Ensuite cliquer sur CONTINUER SUR

BERGE DE DEPART pour commencer
le jaugeage ou REPETER le test.

Si choix test stationnaire

A L’opération doit €tre réalisée sur au moins
3 abscisses représentatives de I’écoulement.

Renseigner les cellules puis cliquer sur OK.

Intervalle de mesure 300}
Nombre de Stations 3

Ensuite cliquer sur DEPART STATION.
Puis maintenez ' ADCP en position stationnaire
pendant 2 mn en minimisant tout mouvement.

|

Une fois la mesure terminée
cliquer sur ARRETER.

Arréter

| Vérifier les résultats. I

(= Sifond mobile, le débit corrigé I
I sera directement intégré a la mesure. |

Distance parcourue amont (m) 0.00
Durée du test (sec) 134
Vitesse moyenne du fond mobie (m/s) 0.00

Vitesse moyenne de l'eau (m/s)
Distance moyenne depuis le capteur (m) 0.00
Erreur potentielle (%)

ot NN N _§ ]
Aucune correction préconisée.

Distance corrigée (m) 0.50
Durée de la Boudle (sec) 7
Vitesse du fond mobie (m/s) 0.07
Vitesse du Courant (m/s) 0.77
Dwection fond mobile (deg) 19.52
Direction du courant (deg) 342,91
Correction estimée (%) 9.29
Mauvais suv de fond (%) 16.67
e E R B _§ R R B B § B B § § R B |
HD-FF&(m dans le sens du courant entre trajets aller et retour : 11.0 deg.
ATrEmm:Lemmwawvsm&hﬂs!mmas.umm*I
ne pas étre prédse | Veullez revor vos données.

ERRELR : La fermeture de boude n'est pas vers lamont. I
REPETEZ LA BOUCLE OU UTILISEZ UN TEST EN MODE STATIONNAIRE.
: Compte tenu des ERRELRS d-avant cette boude n'est PAS VALIDE | I
CONSIDEREZ LES SUGGESTIONS. I
L B N N B B N N ;N N §N N N N _§N _§N |

I;M wsaugedam' m

LB N N N N N |
ALLER & la Station n®2 @Mvﬁskgedeoéouﬂ

Ensuite cliquer ALLER A LA STATION N°2
puis recommencer |’ opération.

Une fois la derni€re abscisse terminée,
possibilité d’AJOUTER une abscisse,
ou CONTINUER SUR BERGE DE DEPART

pour commencer le jaugeage.

Distance parcourue amont (m) 0.00
Durée du test (sec) 7
Vitesse moyenne du fond mobie (m/s) 0.00

Vitesse moyenne de leau (m/s)

Distance moyenne depuis le capteur (m) 0.00
Erreur potentielle (%)

Aucune correction préconisée.

I Ajouter une Station Ihhnuer vers BeroedeDlwarI
.
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3.4 POST TRAITEMENT POUR CALCULER LE DEBIT CORRIGE

Charger le fichier LOOP ou SMBA.

(boucle) ou (stationnaire)

Cliquer sur I’icone '®B~ puis choisir les fichiers
correspondant aux tests effectués.

16/09/2015 11:08
D Loop_20150916085935r.rivr 16,/00,/2015 10:02
[ Loop_20150916085714r.rivr 16/09/2015 10:59
[ ] smba_20150916093258r.rivr 16/09/2015 10:33
[ ] Smba_20150916093424rrivr 16/09/2015 10:39

&% RiverSurveyor Live

I‘—.

S0l a|le Iud =i

Charger fichier Méth, Boucle
Importer fichier méthode SMBA

0B

Pour les fichiers SMBA (stationnaire)

Vérifier les resultats si fond mobile. |

Pour les fichiers LOOP (boucle)

(1 Yerifer les résultat si fond mobile

L 5 B &N N &N N BN N N N 58 N N J
et cliquer sur FERMER. OUVRIR LES FICHIERS SMBA,

T — puis terminer par ANALYSE.

Vitesse du Courant (m/s) Lo Smba_201509160... -0.391 17 -0.024 0.754
Direction fond mobile (deg) 174,71 Smba_201509160... 0319 299 0.001 0.734

_— Smba_2013509161... 0105 100 -0.001 0.81
Direction du courant (deg) 35211
Correction estimée (%) 13.55

Mauvais suivi de fond (%) 0.00 " om«H ﬁmﬂ—-ﬂ—-«_
Différence dans le sens du courant entre trajets aller et retour : 11.8 deg. §

D EESEEEEEESE N\ e
L B &N N &N BN B § N N |
B o s e

Aller dans le tableau RESUME DE DEBIT et

sélectionner le test LOOP indiquant le fond mobile.

| SmartPage | Systeme | Echantillons | Navigation | Berges | Sére chronologique | Transect

Résumé de Débit
E‘I 2 ® ,XEH Post traitement |

Fichier nce & Berge Gz ince d Berge D Date Début
(m) (m)

Loop_20161... B Y 0.00 0.00 25/11/2016
Loop_20161... 8 0.00 0.00 25/11/2016
w4 0.00

2016112510...

2016112510...

Aller dans le tableau RESUME DE DEBIT
et sélectionner les tests SMBA retenus.

SmanPage | Systéme | Echantilons [ Navigation | Berges | Séoe chvonokogique | Transect

Flisumeé de Débit
EEEFIE [=] Poswatemen
F-:huel eh Berge | ozed Bﬂge DateDé.. HeureD...

{m) (mj
0.00 0.00 51142, 151304
0.00 0.00 251172, 151304
0.00 0.00 25/11/2.. 15:16:23
1.00 1.00 2501152, 105447
1.00 100 250172, 10:5543

Cliquer sur % pour accéder aux outils de traitement.

L o RiverSury reyor Live

Profondeur Neutralisée (m)
Salinité {ppt)

Cliquer sur I’icdne o (boucle)

ou ’icone ".' (stationnaire)

puis cliquer sur APPLIQUER A TOUS.

GRVE S

Qutils Traitement

Réglages Systémes

Enfoncement du Capteur {m)

Source de cap

Méthode de Suivi
Méthode de Profondeur
Fichier ‘eidBerge( cedBerge DateDdrodte Débit total ta
) [m) /) (mils) I [r|13.n’s 1
- Appliquer
(M]3 Loop 2611251049180 =538 § 000 000 251100 0328 -
5 Loop 2016112510532 rrive = -,'-;ﬁi- 1 o 000 251U 0727 I

0.00 25100

mE Loop 0161125105322 10y = 2 (0




