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Un projet pancanadien impliquant de nombreux acteurs
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| - LE CONTINUUM TERRE-MER : UN SECTEUR D’IMPORTANCE COMPLEXE A CARTOGRAPHIER
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CARTOGRAPHIE ESSENTIELLE POUR LANALYSE ET LA GESTION DES RISQUES COTIERS
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CARTOGRAPHIE ESSENTIELLE POUR COMPRENDRE LES DYNAMIQUES SEDIMENTAIRES
HIVERNALES ET LEUR IMPACT SUR LES ECOSYSTEMES DANS LE CONTEXTE DES CC




Il - INFRASTRUCTURE FORSCE

» FAVORISER LACCESSIBILITER ET LA CARTOGRAPHIE DU CONTINUUM TERRE-MER EN TOUTES SAISONS
» DIFFUSION DES INFORMATIONS CARTOGRAPHIQUES ET SCIENTIFIQUES
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ZOOM SUR LA PLATEFORME HYDROGRAPHIQUE MULTICAPTEURS

il -

Plateforme pour LiDAR
b

L
fu

/ Antennes GNSS \
=

-

W,

4 3 3 ,
L s
z b
o ‘[ . D
- . ata logger
Coffre | | | j
etanche | I Ordinateur




COFFRE ARRIERE

BRAS MOBILES




Multifaisceaux (R2Sonic 2022)
Monofaisceau (Biosonics MX)
Profileur de sédiment (SBP Knudsen)

LiDAR topographique
Radiométrie hyperspectrale (HOCR)

Capteur CO2
Pompe Radon

CTD — pH — Oxygene dissous
Nitrate analyser
Rétrodiffusion optique
Turbidité - pigments
Fluorescence M.O.D.
Chlorophylle-a

CAPTEURS EMBARQUES

Rétrodiffusion optique’

Turbidité
Pigments
Chl-a
FDOM
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Il = CALIBRATION ANGLES DE VISEES MBES
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Free height

B | 2bove ground

ca. 40 cm

'A"p'p = 3
when target in place

Marée haute

Marée basse
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