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2 | Architecture globale du systéeme de tomographie

L Objectifs
» Modéliser le systéme dans son ensemble

» Observer les interactions entre les différentes parties du systéeme

On se limite dans un premier temps aux différents traitements envisagés a
I’heure actuelle

Nous ne rentrons pas dans le détail des méthodes et algorithmes retenus
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2 | Architecture globale du systéeme de tomographie
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> | Processus de traitement — systéme de tomographie
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Scénario 3

Hypothéses :

-Petit fond

-Canal stationnaire

-Plusieurs capteurs

-Sources mobiles et non-isotropes

Détails des scénarii envisagés
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Scénario 6

Hypothéses :

-Petit fond

-Canal Non stationnaire

-Plusieurs capteurs

Détails des scénarii envisagés

-Sources mobiles et non-isotropes
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BLOC 1.1
Canal stationnaire
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> Conclusions et Perspectives

(] Mise en place de ’architecture globale du systeme
de tomographie

(] Détailler au fur et a mesure de la progression du projet
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surface

Incidence rasante

Pénétration dans le
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> Détail du Bloc 1.1.8 / Fusion Intermédiaire
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Méthodes Temps/ Temps-Fréquence

> » Détail du Bloc Séparation de Sources

Méthodes Statistiques ICA
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N/

Fusion Niveau Intermédiaire

-Théorie de Dempster-Shafer

-Théorie des possibilités
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>

Projet MODE (CMO/ENSIETA)

Poste 1

Résolution du
probléme direct
complément pour la
tomographie passive

Etude 1.1
Modélisation
des sources
d ’opportunité

Etude 1.2
Modélisation
dela
propagation
acoustique
de sources
mobiles

Poste 2

Tomographie
Discreéte

Etude 2.1
m Choix de
formes
d *ondes
difficilement
interceptable et
méthodes de
traitement

Poste 5

Conséquences
et
utilisation du
mouvement
des sources

Etude 2.2
¢émission de la

L{ recopied 'un
signal
naturellement
présent dans le
milieu

Poste 3 Poste 4
Tomographie Tomographie
Passive Passive
Assistée Autonome
Etude 3.1
M| méthodes de Etude 4.1
reductl(?n de M Influence de la
bruit méconnaissance
Temps de la position de
Fréquence la source
Etude 3.2 Etude 4.2
—| Déconvolution —| Estimation de
aveugle la structure
Temps tempo-spatiale
Fréquence des arrivées et

inversion

Poste 6

Fusion pour la
diversité
d ’information
et
1 *assimilation
de données

Poste 7

Validation
expérimentale

Etude 5.1
Robustesse et
compensation
du mouvement

des sources

Etude 5.2
Procédé
d ’inversion
sur cibles
mobiles

Etude 7.1
Expérimentation
Cuve

Etude 6.1

H  Séparation de

sources

Etude 7.2
Expérimentation
Eaux Peu Profondes

CALIMERO

Etude 6.2

I-|  Fusion pour

1 *assimilation
de données

Etude 6.3

L1 Architecture

d ’un systéme
intégré pour la
Tomographie

Etude 7.3
Expérimentation
Eaux Peu Profondes
PASSTIME
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> Liens Architecture globale/postes et études (exemple du cas Canal stationnaire)

Poste 1 Poste 2 Poste 3 Poste 4 Poste 5 Poste 6

Etude Etude Etude Etude Etude Etude Etude Etude Etude Etude Etude | Etude Etude
1.1 1.2 2.1 2.2 3.1 3.2 4.1 4.2 5.1 5.2 6.1 6.2 6.3

1.1.1
Fusion capteurs X

1.1.2
Séparation de X X X X

sources

1.1.3

Fusion Niveau
Intermédiaire

1.14
caractérisation

1.1.5

Correction de la
directivité et de
la mobilité des X X
sources

1.1.6 X X X X

Prétraitement

1.1.7 X X X X

Inversion

1.1.8 X X

Fusion Niveau
Intermédiaire

Bloc 1.1.9

Fusion Haut
Niveau




