Chapitre llI. Matériels et méthodes

Démarchegénéraledu travall

Poser la problématiqueet tracer les aspects de notre travail
1. Collecte des données

M Les données deerrain:

0 L6 ®c h an tdusol pour Esemesers de lasalinité
et | humidité

0O Mesurede | 6 hiumisdiittu® a | 6ai de dobu

o Prendre les profils de la rugosité en photesnériques

1 Les données da la télédétection
Cing images radaynt étémisesen disposition.
2. | 6 a n dés goanées de terraiifin vitro) au laboratoire et au centre de calcul

0 Mesure de la salinité des échantillondu sol au
laboratoire (extrait dilué 1/% et (xtrait de lapate

saturée)

0 Mesure d e  humi dit® pond®r al e

apparente des échantillons.

0 Traitement des photosumérique et calcul de RMS et
Let | a fonct i opourdhaque gradilcde r r ®1 a

Rugosité
3. Traitement des données de la télédétection

0 visualiser les cing images radaet tirer les

caractéristiques de chacune
o La correcion radiométrigue deisnages.

o0 Le géo référencemedes images
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Chapitre llI. Matériels et méthodes

o Transfert des images en mode linéaire.

o Extraction du coefficiende rétrodiffusionmoyen pour
les parcelles qui contiennent les points échantillonnés
(50 m et 100 mpour chaque image et avdifférentes

polarisations.

o Conversion des moyennes des comptes du mode linéaire

en mode DB
4. Confrontation des données de terrain aux données de la télédétection

Confrontationdes données de la salin{f@0 points)aux données du radé0 AOI)

pour les ang images. Avec des comparaisons entre
0 les parcelles de 100m et les parcelles de.50m

0 Les deux polarisationgn méme dimensionpour la

salinité

Confrontationd e s d o n n ® e s (6@ moint$)adhdoméed dutra@éd0 AOI)

pour les cing images. Avetes comparaisons entre
1 les parcelles de 100m et les parcelles de 50m
1 Les deux polarisations dans la méme dimengianur | 6 humi di t ®

Confrontation des données de la rugosi®0(RMS) aux données du raddis0AOl)

pour les cing images. Avec des comparassentre
9 les parcellesle 10m, 20m, 50m et de 100m.
1 Les deux polarisations dans la méme dimengar la rugosité

5. la cartographie: Cartographiedes deux parametes (salinité, humidijédans des

cartes indépendantgsar lagéostatistiquéVariographie et Krigeage).
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Chapitre llI. Matériels et méthodes

I11.1. Les données de terrain

Mn.1.1.L6 ®chantill onnage

L6®chantill onnage consiste en g®&n®r al ,
do®l ®ments de fa-on 7 wbtedhume ders®d ind mo Mmame
1969).

La reconnaissance du terrain et les prélévements des échartifioésé effectués
durant une aapagne qui a été organes&l a f i n d e.Cétté eampag@eeconiifald ®

sorties sur le terrain en @ates différentes.

Le choix de cette péi ode a ®di®s brasl®a dpansi bi |l it ® dobe:
des param tres ®tudi ®s dans | 6axequdeltleanpsoi
identiqgueou prochedesdates des images satellitaires utilsééoici le tableau récapituldt
des dates de sortiésbleau07,)

Date de sortie Parameétre concerné dans
| 6®chantill onnage

13.11.2009 Humiditéi salinité

26.11.2009 Humiditéi salinité

28.11.2009%wu 30.11.2009 Rugosité

02.12.2009 Humiditéi salinité

09.12.2009 Humiditéi salinité

18.12.2009 Humiditéi salinité

Tableau 07: récapitulatif des dates de sorties avec parametres concernés

L6®chant il Itéoesnh ag dype stradifidt @lpatoire au méme temps |l
sbest bas® sur | 6 ®@sp eotn n\wiies tesaht compe o hua my
| 6homog®n ®i t, ®ut dneveillaraassic ed d egue | a densi t® doe
plus ou moins homogéne sur toute la zone étudiée (HMADNA).

Chaque site échantillonné a étghotographié par uappareil photo numeérique et

mémegéo référecementet localisé sur le terrain par lutilisation d'un systéeme de
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Chapitre llI. Matériels et méthodes

localisation géographique GPS (Geographical Positionning Sydermavigation de type
Garmin. La saisie descoordonnées géographiques de chaque point permet le
positionnement de ces points en utilisant le méme systeme de projection des cartes et de

I'image satellitaire.

On a utlisé la projection UTM (Zone 31 North, WGS  1984g
positionnement géographique des points  d'échantillonnage  présente une
information dbéaide dans | e travail de |l a t ®I

I11.1.1.1.Le premier échantillonnage:

La premire campagre édh@ntillonnageoncerne les deux paramet(@simidité et
salinité)et qui contient dans la moyen6@ points sur une surface gkis del0 km2 comme
le montraat lesfigures 20 et 2let ladeuxiemecampagec oncer ne uni quement
rugosité et qui contient de son coté adds) points(profils) comme le montra les figures
22et23.
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Figure 20: Carte représentative des différents périmetres avdespoints échantillonnés
de la HMADNA
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Figure 21: Schéma représentatifdypp r e mi er pl an dé®chantill onn

parameétres (humidité et salinité)

Les points échantillonnés ont été pris en double preeardompte la quantité
suffisante pour calculer les deparamétres au laboratoire ainsih a veillé sur les bonnes
notifications sur les échantillons. Ces derniers ont été dmeditiomés tout en gardames
propriétés physicochimiquede chacun.Une glaciere a été utilisée pour biaonserver
I 6 h u ndescchan@lons.

A | 6aide doun TDR, on a mesur ® | 0humi di
surveillance des échantillons et pourdaine présélection aprés avoir mesurer les humidités

au laboratoire.
[11.1.1.2.le deuxieme échantillonnage

Le deuxieme échantillonnagétait toujours a HMADNA mais diune maniere et
objectifscompletemendlifférents, cette fois ci le paramétre concerstdarugosité du sol. De
méme le plarétat différent avec de nouveaux pogiet de nouveauconceps. Voici une
carte(figure 22 qui représente ledifférentspérimétres de la plaine du b@seliff, la zone
étudiée et un schéntfigure 23 pris de prégui représente ladispersion des pointsnéme

dans la zonéchantillonnéégpérimetrede HMADNA)
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Figure 22: Carte représentative deglifférents périmétresde la plaine du CHELIF avec

localisation du deuxiéme échantillonnage de la rugosité datfsHMADNA
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Figure 23: Schéma représentatif du deuxiéme plad 6 ® c hant i | |épounla g e

rugosité dans la HMADNA
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En fait ces points sont des profils de la rugosité dysoli s en phot os a

appareil phot os nu mo®ueiagras avoirdubiksun riIgosin@Beo | ut i on ¢
L66®chantill onnage ealafoisdans eettei éfuddi@uree2d. Il sy st ®n
est stratifiéa | é@helle du périmetre parce que | e choix des par

visuel. En sorte de pouvoir couvrir tout genre de parcelle et de rugositéférentes et
syst®mati que aussi parce que a | 6®chell e de

dont la distance entre ces derniers est approximativement 50 m

SURFACE A SURFACE A SURFACEA [I points de
RUGOSITE RUGOSITE FORTE prélevement

FAIBLE MOYENNE RUGOSITE

Figure 24: Schéma représentafidu choix desparcellesa profils

.1.1.3.Type et caract®ristiques du rugosim tre

Le rugosimeétre utilisé est un rugosiméraiguilles qui a été congu spécialement pour
cette étudd fait 1m de largeur et contient 49 aiguill&eglable en hauteur et avec verrou de

condamnation des aiguilleemme le montre lagure 25.
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Figure 25: Photo du rugosimetre utilisé dans les mesures

[11.1.2. Traitement des donnéesle terrain :

[11.1.2.1.Les analyses au laboratioe :
Les analyses au laboratoire ont conceanéls al i ni t ® e tjue hodstavonsi di t ®
analysé nous méme dans le laboratoire de pédologie de la faculté des sciences agronomiques
et biologiques / Université deadsiba Benbouali (UHBIeff).

[11.1 .2.1.1Mesurede la salinité:

Léanal ys é0 éahantillons préle®és de la couche superficielle (0 a 28em)
chaque sortidela campagnedela salinité conductivité électjue ou CE) a été mesurée suite
alaméthodede | 6extrait S et pui® cohiverbe erf phe Sdtuke 18 1.
(Douaoui et al.,2006).

Pour les sols du bas Chélif (Douaoui et al.,2006)

CE pate saturée S m-1)= (4.8222* CE 1/5) + 0.3965
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N.1.2.12.2Mesure de Il 6humi di t ®

A. La densité appaente :

L a densi t® apparente est l un des p.
portant surl e cal cul de | 0humidit® du slabtructute m° me
du sol . EI | e est, erganisatiorf ded c¢onstitdants®du sol.”"Elld a n «
per met , en outr e, de calcul er | a por

bY

perméabilité, la résistance a la pénétration des racines, la cohésion des horizons et la
réserve en eau dsol (Hennin,1990 Monnier, 1965).

La porosité totale ped@tredéterminée partir de mesurexffectuéesu laboratoire
ou sur le terrain.il est clair que leu si gni fi cat i &aibhla méneentraisgmnas t o
notamment de la variabilitéspatiale du sol. On trouvera des information pratiques sur les

techniques dans plusiewavrages Danielson, 1986 Gras, 1988 Baize, 2000)

La mesure directe du volume occupé par les pores peut étre effestitépar la
d®t ermination idailde nmMaane ahwdumel cas codest |
de | 6espace poral , swordesimagesade lanpes mimcesdi®t r i e des

Outre leurs difficulté d e mi s e ,ees delixuméthaales ne permettent pas
d dbtenirdes valeurs der s grande qualit® ,ce qui expl i
complétées ou remplacées par le calcul de la poraspértir des masses volumiques

apparente et réelles des échantillons du sol

Dansle cas de notre étude, la masse volumique appadeigeégatou de mottes est
déterminé ar une m®t h oappellaioode kméthodes desiagrédaté@lle a été
inventée par Shaw en 1908 (cité par Baver et al, 1972) puis développées par plusieurs
chercheurs (Brasher et al, 1968onnier et al 1973.elle consistea mesurer le volume
dd&grégatsou de mottes enr ob®s dmersiendgneunlliquideu | e p1

approprie
BL6Ohumidit® pond®rale:et | dhumidit® vol umi qu

Les mesured e humidité pondérale ont é&ffectuées poutous les échantillons
de notre étude au laboratoire de la facaltt 6 ai de doéune bal ance haut
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tout en respectant le protocole scientifigDe la,l @rhidité volumique a été calculéaivant

| 6®quation suivante
Lohumidit @HvWe= uLmdihqguunei di t ® pond®r al e (Hp) X
C. Mesure du PH du sol:

I exi ste de nombr euses fa-ons de me s u

On peut tout dbéabord | e mesur er pHametre®l ectr oc
Les olutions du sol ont été extraites et mesurées directement en utidstagpareillage.
D.Classementdesdonnéeke | a salinit® et de | 6humidit®

Les données du terrain de notre étdesultats de laboratoirent étéclassésselon
les journéedjl, j2, j3, j4, |5) et les parametrenesurés dans des fichiers Excel en cinq

tableax récapitulatfd e chaque j our n®ei-dessusnme co6est i ndigq

Journée 1 Journée 2 Journée 3 Journée 4 Journéeb

13/11/2009 26/11/2009 02/12/2009 09/12/2009 18/12/2009

Et pourchaque journée caéé comme suit

Nom X Y CE1/5 |CE Ps | Hp D Hv PH
ECH
UTM UTM dSml |dS ml % Supl
60
Tableaux08:c | assement des donn®es de | 6humidit®
Dont:
Nom ECH: nom de | 6®chantill on.

X UTM/Y UTM : les coordonnées (X.YJ 6 ® ¢ h aseloni ld drogection UTM fuseau 31

nord
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CE 1/5: l a conductivit® ®l ectrdSqmue du sol par |
CEpss |a conductivit® ®l ectriqueSndu sol par |
Hp: uJmdlité pondérale.

D : la densité apparente.

Hv: | 6 h volamigue.t ®

[11.1.2.2.Mesure de la rugosité

De facon g ®n ®r al ede I|l6a®t udgosi t ® emincipardadruenme nt
programme ou doéunCegemdant, kugositt exflugelecnbne legorapreétés
et | es comport e menté&reédhriéesystematiguenpdelagdnimieux devr ai

isoler la contribution respective dbacunalespropriétésttudiées a uprocessusionné.

Les parameétresde rugosité sont des valeurs nuimgeées utilisées pour qualifier ou
guantifierl 6 ampl i tude et | aspatidledect 6Peatdddergami $safi
des sols.ceparameétressont utilisés pour compargalifférentessurfaces entreelles. Pour
décrirela géométriede la surfae ou tout simplement si une surface est liséermédiaireou

rugueuse.

La description de la rugosité de surface des sols agricolestrhasée sur trois

paramétresqe ont | 6 ®c ar t rms)lplenguéumds comékation (kpila s (
fonction déautocorr® ation (e. g. Ul aby et a
2002).

On peu calculer leparametresie rugosité a partir de profils linéairé2D) ou de
surface (3D), mesurées avec différents instruments, pagimiples et parfois complexes, et

selon différentes directions (Hirschi et al, 1987).

Dans le cas de notre étude on a utilisé le profil lingaipg al a i d eugabitheétrea
aiguilles on a calculé le parametre de rugosité le plus couramntéisgé. Cé st | 6 ®car t
de la hauteuRMS ou «root mean square heightceparamétrdournit un descripteur vertical

de la rugosité du sol car il consistenasurer, généralemeatunintervallerégulier,
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|® ®vation de |l a surfdédgnles ldompseduvecarti on pt

type des valeurs enregistrées

rms :<(z(x) : <z>)2>

Selon |l e crit re de Rayleigh, une surface es
hauteurs définiparlemse st O o / 8 cos dpéréscommenisse | a sur f ¢
(Ulaby et al., 1982).

Une m°me surface appara’t donc dbéautant pl us
suivant un petit angle doéincidence.
Le paramétremsne suffit pas a caractériser la rugosité de la surface du seffegril ne

tient pas compte des relations panvexister entre les différenpointsde la surface.

.1.2.2.1.M®t hodes de c¢ al cshhutedr'® RMSHp:®cart type de

Pour le calcul dsécartstypes de haute(RMS) on al150 profils de rugosit@ris en
photos numériques. Chaquprofil est nommé et géwoéférencé(x,y,z) en projection UTM
fuseaBll 6 extraction des hauteurs ne se(Efdasit qubé
8.6) qui nous permet de fairla digitalisation et avoir emémetemps ls coordonnées (X,y)
de chaquepoint digitalisé Trois méthodes ont éuiviespour cela efpour augmenter la

précision dans ce cas.
A. Premiere méthode(MT1):

Puisque on est dans le calcul des hauteurs, on avait besoin beaucowgs plakedrs
de (Y) parrapport a(X), dans cette méthode on avait 51 points digitalisét au long des
profils y compris les 49 points qui représentes sommets des aiguilles cgonten réalité
leshaut eur sdanstot@ne®t °tddavoir rede'eskhditeeremaes en

(m) ou en centimétrécm).
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Enfaitlesseds donn®es de | 6axe des (X) qui son
celles des deux poin{®i) et (Pf)qui restent des 49 pointse.sont deux poistau la distance
entre eux sur le raggimétre estconnu@n avait besoin ddéune distat
pour quobel |l e s oietepanb«dssdu départ @xctoagles valedrsades{¥ti t
pour que toutes les hauteursesdi extraites par regle de troid.a photo suivate (figure 26
montre le schéma d#gitalisation dda premiereméthode

AXE DES
(Y)

W les points (Pi) et (Pf)

profil de Ia rugosité - Distance (Pi,Pf) 1m

Figure 26: Photo représentative de la premiére méthode du calcul de RMS

On a commencé la digitalisation par le point (@i)ses coordonnées sont considérés
comme les coordonnéelsl point 0 éed a dire X=0 et Y=0. De laoutes ks hauteurs sont

calculées par rapportée pointe x e mpl e ®8dun point
X du point N= X diuXgupomPRPi Nswsmurl d i Omanqe.e
Y du point N= Y diuYpdunpoNnswePi |l Sumapbeéei mag

Elles sont converties en unitée mesurgmeétre ou centimétrejracea la distance

connuesur le rugosimetre :
XP)i X(PH=1m

Les données sont enregisteéselon les profils (journée, nom du citeX, Y et Z des
point digitalisés emm ou cm) dans des fichiers Excel ainsiele RMS est calculé. Dans ce

caslale RMS (écarttypke s hauteurs) repr®sente | 6®cart t
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B. Deuxiéme méthod€MT2):

Dans cette m®t hode,leslréduttaisjde RMSidd tellemaniéredod a m® |
augmente la présion dans le calcypa rapport a la premiere méthode et corriger la marge
déerreur dans | e cas ou | 6horizont al de not

avec | 6i ma g eotrepapparsilphomss avec n

La dgitalisation elle aussi a terll points comme la premiéneéthodesauf que dans
le calcul, lespoints qui représentent les sommets des aiguilles sont divisés en deux groupes.
Cette fois ci les valeurs du (Y) ne sont pas caleup@e rapport a un seul point comm® ®t a i t

dans la premiére méthode qui était le(Pi).

Les deux groupes ont un nombre de points presque égaux. Gemmeatrel 6 i ma g e
(figure 27 les premiergpointsqui font le profil en rouge, fompartie du groupe (PBt le reste

qui font le profil en mauve font partts groupe (P2).

Méme dans le calcul des hauteurs. Chaque point est calculé par eapgooupe qui

lui correspond.
(Y) point rouge = (YlM)PAoint rouge de | 6i mage
(Y) point mauve = (Y) pointmauve d e |7 §Y)PRa g e

Les hauteurs sont converties aussir@ireou encentimetregrace a la distance P1.P2

qui est égal@ 1 metre

De la, les RMS sont calculés pour chaque profil gacel q u i est et ®c ar t

enregistré selonles sites échantillorés.  Voi ci | 6i mage qui repr ®sen
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AXE DES
v)

(P2)

(P1) AXE DES

x)

B /e point P1(X min,0) W le point P2(X max,0)

profil 1

profil 2

Figure 27: Photoreprésentative du profil de la deuxieme méthode de calcul de RMS

C. Troisieme méthode(MT3):

Cette méthode est inspirée de la méthode de la chadela regl®u « méthode déa
chainette>. EI | e est souvent utilis®e en p®dol ogi e
de surface dans les campagnes de mesures reliées a la télédétection radar (MC Nairn et al
1995)cette méthode est décrite en détail dans Saleh(1993jiligé une chaine a roulement.

Voici une imagdfigure 28 qui montre cet outil sur le terrain

Figure28:Ex empl e doéutil i sation de |lvaniem®t hode d

Dans cette méthode, on a utilisé toujours les mémes profils du rugosiniéster C
dire Il es 150 profils. Mette fois co On asfait lamligit@hsion s s a i t

des points pour mesurer aréme temps la longueur des profils (L) qui est représenté dans la
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photo(figure 29 en ligne rouget mesurer aussi laigtance horizatale eire les deux points

1 et 2 qui est (L initiale).

AXE DES
)

Point N°01

AXE DES
x)

Distance L initiale - Diistance L du profil

Figure 29: Photo représentative de la troisieme meéthodee calcul de la rugosité
(Inspirée de la méthode de la chaine
Dans cette pdie la rugosité est représentggr le rappor{L) sur (L initiale):
La rugosité du site = L / L initiale

Apres avoir appliqué les trois méthodes, un fichier a été créé qui contient les
coordonnées (X, Y, z) de tout les siwec les données de la rugosité RMS (méthode 1), RMS
(méthode 2) et le rapport/LL initiale (troisieme méthode).

M.1.23.La fonction doéautocorr®l atizon et | a | ong

Pour tenir compte de la relation qui peut exister entre les altitudes de deux points de
|l a surface, ®cuaondédistladoocome ddiast acw)er ® ati on (

de la surface et on calcule la longueur de corrélation L :

ru)= <{z(x+ u) - <z>}.{z(x) - <z>}>
rms’
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Lorsqueu = 0, la distance entre les altitudes de deux points de la surface est nulle, la
corrélation entre ces deux points confondus esginrae et la fonction

débautocorr ®| at)Flon est unitaire }(

Lorsqueuaugment e, | es points sO6®l oignent et sont
f o n c tu)dommue} Bnfin, il existe une distance pour laquelle les points sont

consi d®r ®s dus comeks. Gelterdistantd est fpa longueur de corrélation

(L) . El'le est d®finie comme ®tant | a distanc
l aqguell e | a fonct i on-ldérsquetlacuyasitéres®faibld et l@solet st ®
lisse,a f onction dbéautocorr®l ation a une for me
®l ev®es, | a fonction doéoautocorr ® ation a wune
1992 ; Fung et al., 1994 ; Rakotoarivony et al., 1995 ;

29
r(x)=e- <= : Exponentielle.
axg
&0 .
=e- ¢ : Gaussienne
l1l.2. La télédétection RADAR
¢ La t® ®d®tection est | 6ensembl e des t ¢
doi mages, dibémofbdrematri adre dur | a surface de | a

océans), sans contact direct avec eglleLa télédétection englobe tout le processus qui
consiste 7 capter et enregistrer | 6®nergi e
réflechi ~ traiter et analyser | 6information qué
cette information. » (CCT, 1999)

Le radar (Radio Detection And Ranging) est un systeme actif centimétrique télédétection .le
sens actif rend cormpdaer d;ei || 6da®ltiovnroemi e sd upr o
électromagnétiqus(émetteur) et capte les ondes rétrodifesspar les éléments initialement

il lumi n®s par son faisceau doéondes (r®ceptel
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[11.2.1. Données de la télédétection

Cingsc  n emsagedABAR (Advanced Synthetic Aperture Rapant été mises en
disposition, sachant que ASAR » est un instrument du satellite ENVISfh anglais
ENVIronment SATelli)e Cesimagesont été prises en cing dates différentes de telle maniere
guodel | a@entiges iawx dates de sorties sur ke r r a i amdlire qué éhacairie a sa dat

et heure de prise ses caractéristiques
[11.2.2. Caractéristiques techniques du satellite

ENVISAT est un satellite de grande taille : il forme un parallélépipede de 10x4x4
metres. Une fois ses instruments etpgaaneaux solairedéployés, ses dimensions hors tout
pasent a 25x7x10 metres. Sa masse totale au lancement est de 8 050 kg dont 2 050 kg de
charge utile. Les panneaux solaires ont une superficie de 14x5 metres. Le satellite comprend
deux sousensembles principaux : la Plateforme Polaire (Polar Platform P&¥lkeatge utile.

[11.2.2.1. Stockage et transfert des données

Les données recueillies par les instruments scientifiques sont enregistrées dans deux
mémoires (composants €électroniques) ayant une capacité unitaire de 70 Gigabits ainsi qu'un
enregistreur subande magnétique de 30 gigabits. Le transfert des données vers le sol est
assuré a la fois par deux liaisons en bande Ka passant par le satellite Artemis placé en orbite
géostationnaire et par deux liaisons directes en bande X. Dans les deux cas i&s capdc
de 50 ou 100 Mégabits/s

[11.2.2.2. Les instruments scientifiques

ENVISAT embarque dix instruments scientifiques, complétés par le systeme de
positionnement DORIS. Chaque instrument fonctionne dans une portion spécifispectie
electromagnétiquée visible et l'infrarouge pour SCIAMACHY, GOMOS, AATSR, MIPAS

et MERIS; les micraondes pour MWR, RA, ASAR et DORIS). L'ensemble qui foema

charge utile a une masse de 2050 kg et consomme en moyenne 1930 Watts avec des pointes a

3000 W. Dans |l a pr®sente ®tude | O6instrument
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[11.2.2.3. Le radar imageur a synthese d'ouverture ASAR

ASAR (Advanced Synthetic Aperture Rapast unradar a synthése d'ouvertuza
bande Ccapable d'opérer dans uede variété de modes. Il assure la continuité des missions
ERS1 et ERS2tout en ajoutant de nombreuses fonctionnalités telles que les observations
dans différentepolarisatiors ou combinaison de polarisations, différents angles d'incidence et

différentes résolutionspatiales.

Mode Id Polarisation Incidence | Résolution | Fauchée

Polarisation alternée AP | HH/VV, HH/HV, 15-45° 30-150 m 58110 km
VV/VH

Image IM HH, VV 1545° 30-150 m 58110 km

Vague WV | HH, VWV 400 m 5x5km

Suivi global (ScanSAR) | GM | HH, VWV 1 km 405 km

Champ large (ScanSAR] WS | HH, VWV 150 m 405 km

Tableau 09: caractéristiques du satellite ASAR (mode,id, polarisation, incidence,

résolution, fauchée)

Ces différents types d'acquisition sont accessibles a plusieurs niveaux de traitement

(suffixe ajouté a l'identifiant du mode d'acquisition, i.e. IMP, APS, etc.) :

T RAW (données brutes, ou de nae 0), qui contiennent toutes les informations
nécessaires a la création des images.

1 S (données complexes, Single Look Complex), images sous forme complexe, partie
réelle et imaginaire du signal de sortie du processus de compression

1 P (image précision), iage d'amplitude améliorée en radiométrie a taille de pixel
constante (12,5 m pour IMP)

T M (imagesprécision moyenne), image d'amplitude améliorée en radiométrie et a
résolution plus grossiere qu'en mode précision

T G (image géocodée), image d'amplitude a ddéiquest appliquée une transformation

géographique simple sans prise en compte des effets du relief.

Les acquisitiongn mode vague (WV) sont particuliéres en cela qu'elles sont constituées d'une

série d'images de 5 km par 5 km espacées de 100 km.
55


http://fr.wikipedia.org/wiki/Radar_%C3%A0_synth%C3%A8se_d%27ouverture
http://fr.wikipedia.org/wiki/Bande_C
http://fr.wikipedia.org/wiki/ERS
http://fr.wikipedia.org/wiki/Polarisation_(optique)

Chapitre llI.

Matériels et méthodes

[11.2.3 . Identification d es images ASAR utilisées dans notetude:

[11.2.3.1. Premiéere image:

Cette scae radaibrutea été prise le
d e heuéed2n
26 seondeselle couvre

13

minutes et

novembr e

pratiquement tout le
HMADNA. Ellee s t

meresLe

périmétre ed
r ®

mo d equisitibh gour cette

ddébune

image est déscendant pour un an
doi de 18.

polarisations sont dispdites (HH et VV) et

ncidence

le nombre de pixelpour cette scenest de
8476*8905 (colonnes*liges).

Image ASAR de la HMADNA (BAS CHELIFF)
du 13/11/2009

111.2.3.2. Deuxieme image26/11/2009

Cette scene radar brute a été prise
d e heude@ln
05 secondes,elle couvre
périmétre d
r ®:

metres.Le mode @ @uisition pour cette

26

minutes et

novembr e

pratiquement tout le

HMADNA.elle e s t ddune
image est déscendanpour
doi d e n5€.les deur maBles . de
polarisations sont disponild¢HH et VV) et

un angle

nci

le nombre de pixels pour cette scas de
6526*8825(colonnes*lignes).

Image ASAR de la HMADNA (BAS CHELIFF)
du 26/11/2009
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[11.2.3.3. Troisieme image02/12/20@ :

L6i mage brute ASAR
a été prise d0 heures 12 minutes et 2
secondes. Cette imageuvre aussi toetla
région échantillonnée du périmétre d
HMADNA. el l e est dX5u
m tres. Le mo d e doéa
image est déscendant pour un angl
doi nci dBEREles dele modes de
polarisations sont disponild¢HH et VV) et
le nombre de pels pour cette scenmussi
est de 8476*890&colonnes*lignes).

Image ASAR brute da la HMADNA (BAS CHELIFF)
du 02/12/2009

[11.2.3.4 Quatrieme image09/12/2009

Cette scene radar brute &é prise le 09
decembre de 106 earaS® ¢
mi nut es et 31 secc
grande partie  du périmétre de
HMADNA. el l e est dou
m tres. Le mo d e doéa
image est déscendant pour un an
d 6 i encei d@44.25.les deux modes de
polarisations sont disponildgHH et VV)

et le nombre de pixels pour cette scéne
de 32598720 (colonnes*lignes).

Image ASAR brate de la HMWIATIN A
(BAS CHELIFF) du 09/12/2009
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£

Image ASAR brute de la HMADNA (BAS CHELIFF)
du 18/12/2009

(colonnes*lignes).

[11.2.3.5.Cinquiéme imagel8/12/2009

secondes, dbune

cette présente image est la derniere impgsequi
correspod a la derniéere sortie du 18 décembre
2009.ellecouvre ausspratiguement le périmétre de
HMADNA .elle a été prise #0 heure 09 minutes 36
r®sol uti on
d 6 aiisitopn pour cette image estst®ndant pour un
angl e emcéde@x2b8&s deux modes de
polarisationsont disponible (HH et VV) et le nombre

de pixels pour cette scéne est de 6651*8923

Voici Le tableau 10 ®s ume | densembl e des i nnfjimagesat i ons
ASAR de notre étile
Images Mode Heure polarisation | Angle Résol Nombre de
d 6 ac qu|deprise doéi nci pixels
de vue )
(colonnes*lignes)
ASAR 13/11/2009 | Descendant | 10.09.38| HH.VV 23.25° 12.5m 6653*8913
ASAR 26/11/2009 | Descendant | 10.01.05| HH.vV 33.75° 12.5m 6526:8825
ASAR 02/12/2009 | Descendant | 10.12.26 | HH.VV 18.25° 12.5m 8476*8905
ASAR 09/12/2009 | Descendant | 09.52.31| HH.VV 44 .25° 12.5m 3259*8720
ASAR 18/12/2009 | Descendant | 10.09.36 | HH.VV 22.25° 12.5m 6651*8923

TableaulO: récapitulatif des identitésdes imagesASAR de notre étude.
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[11.2.4. Traitement des images radar.

[11.2.4.1.Correction radiométrique : la correction radiométrique se fait par la
transformation de | 0i mage doéamplitude en i ms
des valeurs numérigaede chaque pixel en coefficients de rétrodiffuss@h en décibels),
cette étape doit se faire avant le géoréférencement, parce que le géoréférencement modifie les
comptes numériques. Cette transformation se fait par différentes relations (algasdbme)

l e type doi mages.
Par exemple pour TerraSARIa formule est lauivante Baghdadi, 2009):
si0 (dB) = 20log10DNi + 10log10 k + 10log10 (sid)j.
Pour ASAR:
si0 (dB) = 20log10DNii 10log10 k + 10log10 (sind)).
Pour PALSAR:
siO (dB) = = 20log10DNi + kdb.

OY k est |l a constante de <calibration du

I'amplitude du signal rétrodiffusé de chaque pcked | 6i mage PRI .

L6op®r at i ponr tostes lek amagegrace a un modié de correction
radiométrique sur un logiciel de cartographians notre cas le logiciel eEtdas 8.6 et
| 6al gorithme wutilis® esft(dB)=e20lagiODNyidlolaglOlke s i ma
10l 0gl1l0 ldasunl §ddrydopnstante de calibration et

sontconnus. Voici un schén{éigure 39 qui explique le fonctionnement de ce model
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Image d'entree

Image ASAR a corriger

s1 - Constante de calibration - theta - l'angle d'incidence

~ EITHER -301IF
i27_Floal w28, Flot

Image de sortie

L'image ASAR corrigée

Figure 35: Sch®ma repr ®sentati f diométriquendeslimdgesde cor
ASAR

l11.2.4.2. Géoréférencement des images ASAEorrection géométrique} Une image

géoréférencée contient des informations en coefficient de rétrodiffsiBiendécibels. On ne

peut | 6odbprensd rcarur ect.leg®® r ®d ®rem®temieque st f
autre image radar géoréférencée (imagar ALOS du 31 décembre 208ans la figure 36

Image ALOS corrigée et géoréférencée de la plaine du BAS CHELIFF prise
en 31 decembre 2007

Figure 36: image ALOS corrigée et géoréférencée de la plaine du BAS CHELIFF prise
le 31/12/2007
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Le géoréférencementpesite f ai re ~° | 6aide du | ogiciel
radiométrique (ERDAS 8.6) toen gardant la méme projection UTM WGS 84 zones 31.

La facon dont elle se fajton sélectionne plusieurs ptsncommuns sutes deux
images, avec le maximumedpré&ision en jouant sur le zoonbes points doivent étre
di spers®s suOnntoptart | @ivmmage un bon g®or ®f ®r ¢
nombre maximum de pomit'esta-dire plus on augmente le nombre pleintscommuns, plus
la qualité du géoréféncement est bonnd dans notre <cas, | 6op®r at i
pour chaque ivmaigcei dIotAcSKAREd e WIRARPOOI de la
polarisation horizontal/horizontal (HH) comme le montre la figure suivéingere 37

e

Image ASAR du 02 decembre 2009 Image ALOS géoréférencée qui couvre le
a géoréférencer périmétre de HNMADNA du 31 decembre 2007

@ Des points communs

Figure 37: repr ésentation de deux images radar (géoréférencée/a géoréférencer) en

présence des points communs
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Figure 38: image ASAR géoréférencée qui couvre le périmétre de HMADNA du
02/12/2009

[11.2.4.3. Conversion des images en mode linéaire

Pour pouvoir cogler les donnéesded i mage aux dalfam @®avertrde t er

les images coefficient de rétrodiffusion décibels en image coefficient de rétrodiffusion linéaire
(figure 39)selon la formule s0 (dB) = 10*log10 §0 linéaire).

Alors : s0 (linéaire) = 10" (0dB/ 10)

On obtient ainsi une image coefficient de rétrodiffuseoniinéaire géoréférencée trés sombre

al 6affichage avec des .vlad epu®rsatqiuan vag ifeaitt est

modde suivant(figure 40) sur un logiciel deartographie.
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