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Centrale Manlc 5 (Photo Hydro Quebec)

Que souhaitons-nous savoir au juste ?

- Localiser de possibles faiblesses structurales .

A une rr ®s ol
-Evaluer | 6®tendue de d mmac@n‘ﬁrﬁetn@ugltent'f
-Observer | 06®volution tempore de d®f




w M®t hodes
visuelles

Scaphandrier
&
ROV ®qui p® doun cam®ra opt.i

ROV (Photo : VideoRay)



\sz M®t hodes
acoustiques

Sonar profileur a balayage mécanique sur trépied

BlueView

Bonne portée
Positionnement précis (relatif)

BV5000 (Photo: Teledyne
BlueView )

Balayage du BV5000 sur un mur de quai du port de Rimouski (Photo: CIDCO )



\Q,Zf M®t hodes
acoustiques

Sonar imageur a balayage mécanique

Bonne portée
Positionnement precis (difficile a mettre en place)

Mosaique de rétrodiffusion acoustique du MS1000 sur des sections de murs de quai du port de
Lisbonne, Portugal (Photo: 3P-Consultores)



\gjf M®t hodes dol
acoustiques

Sonar imageur a balayage mécanique

Bonne portée
Positionnement precis (difficile a mettre en place)

MS1000 (Photo: Kongsberg)

—
D®p!l oi ement et mosapque r®sultant doéoun bal ayagkenggherg) MS1000



\sz M®t hodes
acoustiques

D®pl oi ement ~° partir doéune bar ge| nbD&cwd miigeuree nadu "Poratr tde Modnutnre
(Photo: Groupe Océan) Port de Montréal (Photo: Port de Montréal)
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acoustiques

Sonar imageur sur ROV: stratégies de positionnement precis

AGPS sur point fixe
Bonne portée ATranspondeur acoustique (USBL)
Positionnement précis AMesures inertielles (MRU)

ACompas magnétique
AAltimeétre acoustique

ROV Maskl 1Photo) Hy

Ridao et al. Ridao et al.
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Centrale Manic-5. Photo : Hydro-Québec

Ridao et al. BV5000. (Photo: MS1000. (Photo:
Teledyne BlueView) Kongsberg)



Premier diagnostic

Sonar multifaisceau 3D Coda Octopus Echoscope

Bonne portée
Positionnement précis |
Déploiement rapide —l

| ! CORRECT MINIMUM
: RANGE

CORRECT MAXIMUM

RANGE
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%E;I_,Jf»— Systeme déployé

Vedette hydrographique C&C Nelson 34

(mise en opération: 1986)

MOSAIC 3D

CARTOGRAPHIE LIDAR / LIDAR MAPPING



—&g:/f»— Systeme déployé

Vedette hydrographique C&C Nelson 34

(mise en opération: 1986)






Prodults:
= Murs de barrage

Nuage de points combiné sonar-lidar montrant partiellement la
structure du mur de barrage de Vassiviere, France




N Produits:

7 Piliers de pont

Nuage de points combinée sonar-
lidar montrant la structure

compl te doébun pil
Champlain, Montréal.




Produlits:
7 Piliers de pont

Surface bathymétrique et nuage
de points combiné montrant la

artie submer g®e
pont Champlain.




Produits:
=7 Brise-lame

Nuage de points montrant
| a partie subn
brise-lame




Produit:
= Mur de qual

Nuage de points combinée sonar-
lidar montrant la structure

compl te doébun mur
encor eé



Produits:
= Mur de qual

‘Surface d¢

Nuage de points combinée son
lidar montrant la structure
compl te doun mur

o
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Que souhaitons-nous connaitre ?

Faible Elevée

-Quelle-est | 6exactitude ?

- Quelle-est la précision ?

- Quel-est le pouvoir de résolution ?

- Quelle-est la densité ?




Que souhaitons-nous connaitre ?

sonar lidar

-Quelle-e st | 6exactitude -452cm 2.23cm

lidar

station totale

station totale




Que souhaitons-nous connaitre ?

sonar lidar

- Quelle-est la précision ? 3.9cm 5.7cm

Plan




=Sl Performances du systeme
= iIntégre sonar-lidar

Que souhaitons-nous connaitre ?

sonar lidar

- Quelle-est la résolution ? 19cmx2cmx15cm n/a
(théorigue moyenne)

Profondeur=8m ; distance de la structure=10m ; vitesse
du son=1500m.s? ; longueur de pulse 33us



Que souhaitons-nous connaitre ?

sonar lidar

- Quelle-est la densité pour 1 passe ? 100-150 pts/m? n/a



Surface de quai

Surface
bathymétrique




