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1. Introduction

Le SM20 fonctionne a 200 kHz avec une largeur de bande maximum de 20 kHz. Il permet de
former 128 faisceaux sur un secteur total de 120° (Figure 1-1). Il comprend deux modes
possibles de fonctionnement :

- Mode Imagerie : la téte sonar, constitué d’un réseau acoustique de 80 capteurs,
fonctionne en émission-réception. Chaque faisceau a alors une résolution angulaire
de 2° dans le sens d’ouverture du fan et de 19° dans le sens latéral au fan.

- Mode Echo-Sondeur (ES) : La téte sonar fonctionne seulement en réception tandis que
I’émission est assurée par un transducteur externe (afin d’améliorer la résolution des
faisceaux dans le sens latéral au fan par la technique des faisceaux croisés). Chaque
faisceau a alors une résolution de 2° X 2°.

A - MODE IMAGERIE B - MODE ECHO-SONDEUR

Téte SM20

Transducteur

externe “’

d'émission . ; o : ; _f Technigue des faisceaux croisés

entre émission et réception

PC SM20

Interface Unit (carte d'acquisition)

Figure 1-1

Les actions d’installation du matériel du SM20 (sonar, assemblage, connectiques) sont
décrites dans les documents :

e « Installation_manual.pdf » de SIMRAD,

e « Guide_mise_oeuvre.pdf » de I’IRD (montage de la structure support du sonar)

Pour sa part, ce manuel synthétise, dans I’ordre chronologique, les actions et les choix

indispensables a réaliser pour le paramétrage, I’exploitation logicielle et les outils de
traitement de données du sonar multifaisceau SM20 (étant donné le nombre important de
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fonctionnalités du SM20, les plus rarement usitées ne sont pas présentées dans ce manuel
mais sont disponibles dans le document SIMRAD « SM20(lIssuel.1).pdf » qu’il peut étre utile
de consulter en paralléle de cette synthése).

La figure 1-2 présente de maniere synthétique les différents éléments logiciels du SM20 et

leurs liens entre eux. Chacun de ces éléments est présenté dans ce document, a savoir :

e Mise en oeuvre et exploitation logiciel du SM20 : signification des parametres
utilisateurs indispensables a la mise en oeuvre du sonar (et valeurs recommandées),
enregistrement des données et les principales fonctionnalitées disponibles lorsque le sonar
est en exploitation (voir § 2),

e Outils de traitement, de visualisation et d’analyse 3D des données SM20 :

e description de I’application IRD « SM20HacConversion » permettant de réaliser les
formations de voies et de convertir les enregistrements SM20 du format .SMB au
format .HAC exploitable via le logiciel IFREMER "MOVIES3D” de traitement des
données multifaisceaux (voir § 3.1).

e description de I’utilisation de Movies3D qui permet, a partir d’un fichier HAC généré
via « SM20HacConversion », la visualisation 3D et I’extraction des bancs enregistrés
par le SM20 (voir § 3.2),

e Outil de visualisation 3D temps réel des bancs de poisson : description de la mise en
oeuvre du systeme permettant la visualisation 3D en temps réel (via Movies3D) des bancs
observés par le SM20 (voir § 4).

Application IRD Logiciel Simrad
« SM20HAC Canversion » = « SM20.exe »
_ Données brutes —

Sh20 (80 capteurs)

P e it | LI enreqgistrés au format
T Oman 1m « SMB »

Prmenfl 8 Sl bk £ P <
.

Logiciel Ifremer
« Movies3D »

Donne_eS formees Shi20 qn-;"”
{125 faisceaux) au format = vl gl
« HAC » : = o

. lll__-,- « oo

Exploitation 30 des
données Sk20

Figure 1-2
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2. Mise en oeuvre et exploitation logiciel du SM20
- Pour mettre en ceuvre le logiciel d’exploitation du SM20, cliquer sur I’icbne « SM20.exe ».

- Une fois I’application lancée, une fenétre (Figure 2-1) «select user and operational
settings » permet de choisir une configuration avec des valeurs pré enregistrées pour la
plupart des parametres. Dans « settings », en choisissant la configuration « IRD Config », une
configuration simple et cohérente du SM20 est disponible. Si par la suite I’opérateur modifie
ce paramétrage, il pourra enregistrer sa propre configuration en enregistrant un nouveau
dossier de configuration a partir du menu « Configuration/Users » (qui S’ouvre aussi
automatiquement avant de quitter le logiciel « SM20.exe »).

Select user and operational settings

Fenétre de sélection d'une configuration pre- ]

i ; ! . *| e Settings:
enregistrée (lancee automatigquement dés T Y e —
; - | Aintares (Defoult |
I'ouverture du logiciel « SM20 exe ») | Lhiaress e :

antares3 Operation
esturigl [

Zes fenétres de chargement et gnlc ; 5

. 5 A h : | 1H L Canbic
o' enregistrement d'une configuration sont R e
aussi accessibles a partir du menu steme
: : Tempz Reel
« Configuration / Users » Userl

Fenétre d'enregistrement d'une configuration L HEE =
personnalisee (lancée automatiquement a la

fermeture du logiciel {{ISMED.e}{e 3
|

Save Configuration —‘*_ """"""" 3| Users Configuration
Ulsats el Miows Llse Sattregs Crasbress Wi Saiting
Artaies Usse Irdgemabons ...
ardaas? i = P A
arlaesd Dperation] A.-nl-:ue-:_’ Mt :
st :x;] e =
Diesse pbepes = (1] Uses IRD Conty ~
IFiD Lo Ganaic: B Conticl pared state: Fadden
':‘,:f;jb IR Corig | Ackve & (2] Head Configuration Mulibeam 41
Temp: Resl f'l‘M &[] Height Aborve Biottom Alaim
Uil T::;: Roesl B Magiication lscto: 300

Ussil @ Magribies Enabled Mo

SR ¥ | Networkang

# | Opmational Settings Defaud

.-"'.:—.. : i
I __|L| | & (] Opesational Settings jourt

[ Save | | Diorit Save | T — - (] Oipsntional Settirgs Dperatioel
% | Pai, Port Indoimahion LFT 1 A
T [ ok ][ caca ] [ Hew

v ) L ) .
Four enregistrer sa propre configuration, cliguer sur « Define Mew LUser » afin
d'ouvrir la fenétre « Users Configuration = Cliguer sur le bouton « Add s,
donner un nom « Name = a votre configuration et cliguer sur « Ok »

Figure 2-1

- La figure 2-2 donne un apercu de I’lHM genérale du SM20. Afin de mettre en route le
sonar, cliquer sur I’icdne « RUN » et sur « STOP » pour I’arréter (a droite de « RUN »).
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Mise en route et arrét du Début de la zone Carte géoreférencée
bruitée par les lobes avec course du

SM20 : « Run » et « Stop » secondaires de fond navire

p CE®
o e o R bl =113
6°09.9000E _tl”f.l').gﬁ E 6°10.0000E 6°10.0500E I&"’lﬂ.ll.]l.lul: h-'ll_'_:
45052.9000N |
L45052.2500N Ny, | T
{
=t
Labie52 20008 | * R, 7
R - : 45°52.1500N |
P v "
HeodSonge Cari 37 | Informations sondeur
P e (select View/Head settings)
45°52.1000N | —
[ Cominds, idi Informations compas et -
I_Jun;-h- 4552 15 4 1 1 .
Lot GPS (select View/Sensor data)
Spoed Dver Ground 27K _ .
A5C52 NSNON 45°52 4091N | |
- P o woss —— [ &iisee _L
For Help, ;lesgf{ \

Raccourc(pcur Ra\ccourci pour Ridiaoe aak de
choisir le mode  choisir la distance I’in?ag?a 9 Les icones GPS et Compas ne

d’acquisition d’observation doivent pas étre en rouge

Figure 2-2

NB : Il est important de vérifier tout de suite que, tout en bas a droite de I’IHM du logiciel,
les indications GPS et HEADING (Figure 2-2) soient tous deux surlignées autrement qu’en
rouge (sinon les fonctions GPS et Heading sont indisponibles a cause d’un probléeme de
branchement ou de configuration logicielle du GPS : voir ci-dessous la section 2.1.1). Notons
que pour I’exploitation 3D des bancs SM20, il est indispensable d’enregistrer la trame
RMC du GPS.

2.1.  Vérifications et Paramétrages
2.1.1. Vérification du fonctionnement GPS et HEADING

Si I’icone (en bas a droite de I’IHM) concernant le GPS et/ou le compas est en rouge, le ou les
capteurs en question sont soit mal configurés ou mal connectés ou ne fonctionnent pas.

Pour vérifier la configuration des capteurs GPS et Heading, activer le menu
« Configuration/Sensors ».

Il faut alors vérifier que les trames sont bien recues et que la configuration est correcte
relativement au capteur utilisé (voir le document Simrad « Operator Manual, p 80 a 84 » pour
effectuer les configurations).
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2.1.2. Réglage de I'affichage de I'image sonar

Si le niveau de réverbération est insuffisant ou trop important, un gain peut étre applique afin
d’augmenter ou réduire le contraste sur I’image sonar. Pour cela, il existe une icbne en bas de
I’IHM qui permet d’augmenter le contraste jusqu’a la valeur limite 100%.

Si cette action n’est pas suffisante, le menu « View/Display settings/Controls » permet
d’acceder a I’item « Display Gain » et de régler le contraste jusqu’a 400 %.

De plus, a ce méme endroit, I’item « Sector View » permet d’afficher I’image sonar en vues
de dessus ou dessous ou gauche ou droite (Figure 2-3).

Display Settings - Sep23 @g|

Colors | Controls | Readout Options

{3ain Control T, Dverlays
Display Gain [ 100% ) Gnd
- a~ [¥] Enable
J = |-
4 [C] Rectangular
Rx Gan Type Scan Marker
Rx Gan Response T Sector View

~

() Left () Right

(3) Down
Time Control s
Times Scroll Speed
@ Off ) 0n
Multibeam
[¥] Scale Image
- T

Figure 2-3

2.1.3. Paramétrages sonar

Deux fenétres de paramétrage (menus « Operations/Control Head » et « Operations/Setup
Head parameter ») permettent le réglage des parametres d’émission du sonar. Elles ne sont
accessibles que lorsque le sonar est en fonctionnement. Avant de lancer des enregistrements,
il est nécessaire de Vérifier les valeurs des parametres par défaut et les modifier suivant les
besoins. Cela est décrit en détail ci-dessous des paragraphes A a E.

Tous ces parametres doivent étre passés en revu avant d’effectuer les enregistrements.
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2.1.3.1. A —Paramétrage général de I’émission - réception

Les parametres suivants permettent de régler la résolution des faisceaux, la puissance
d’émission, le mode d’acquisition et la distance d’observation. Ces parametres peuvent étre
réglés a partir de I’item « Transmit » du menu « Operations/Control Head » (Figure 2-4).

En bas a gauche de I’'lHM générale (Figure 2-2), il existe aussi des raccourcis permettant de
changer directement la distance d’observation et le mode d’acquisition.

A.1- Résolution des faisceaux : A.3 - Mode d'acquisition :
- Internal : mode Imagerie - Max resolution
- External : mode ES - Max ping

Head Settings - Multibsam #1

PO, T Transmit |Tva ] Test He?t_:{_‘_o:“_‘r’_!_‘_l_;__]_____S'_IQMSYNC| EngrCount |

d’observation Flan e =.---T"}'.;}asmit Transducer
\\* g 4

j Ilntemal |j | Ping Once |

A.2 - Puissance

d’émission : _‘_._.---.="Transmit Power = ..-image Acqutsnhon < 8
- auto \g |Aul0 Iﬂ |Max iésalobion -..l:l Pause Head I
- maximum = —
- medium Upllnk Baud Rate - | TlansmﬂWave
- minimum 1M = ::j | (¢ Intemal

" Extemal I

| oK I Cancel Apply Help

Figure 2-4

A.1 - Résolutions des faisceaux
Dans I’item « Transmit Transducer », deux modes de résolution angulaire des faisceaux sont
disponibles :

-« Internal » pour sélectionner le mode Imagerie (voir Figure 1-1),

-« External » pour sélectionner le mode Echo-Sondeur (ES).

Si le transducteur externe est monté sur la structure support du sonar, ces deux modes sont
disponibles et il est possible en cours d’acquisition de passer d’un mode a I’autre. En absence
du transducteur externe, seul le mode « Internal » est a utiliser.

A.2 - Puissance d’émission
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Dans I’item « Transmit Power », 4 puissances d’émission sont disponibles (Auto : le sondeur
choisi lui-méme la puissance la plus adaptée relativement a la distance, Maximum, Medium
ou Minimum).

Il est conseillé d’augmenter la puissance au fur et a mesure qu’on augmente la distance

d’observation.

A.3 - Mode d’Acquisition

L’item « Image Acquisition » permet de choisir entre deux configurations préétablies du

signal d’émission (avec notamment, pour différentes distance d’observation, la fréquence

d’échantillonnage, la longueur du pulse émis, ...). Ces configurations sont paramétrées par

I’utilisateur a partir du menu « Operations/Setup Head parameter » qui est décrit ci-dessous

dans le paragraphe D : « parametres détaillés de I’émission-réception ».

Deux modes d’acquisition sont disponibles :

e Max résolution: permet d’activer la configuration qui, pour chaque distance
d’observation (par exemple 5, 10, 20, 50, 100 m), définie les caractéristiques du signal
émis de facon a obtenir une résolution en distance maximum (longueur courte de pulse,
fréquence d’échantillonnage élevée ou nombre élevé d’échantillon par faisceau, ...) : voir
paragraphe D.

e Max ping : permet d’activer la configuration qui, pour chaque distance d’observation (par
exemple 5, 10, 20, 50, 100 m), définie les caractéristiques du signal émis de facon a
obtenir une résolution en distance plus faible (longueur élevée de pulse, fréquence
d’échantillonnage basse ou faible nombre d’échantillon par faisceau, ...) : voir paragraphe
D. Cette configuration permettra d’augmenter la cadence de tir sans augmenter de maniére
trop importante le volume des enregistrements (car I’échantillonnage est plus faible).

A.4 - Distance d’observation

L’item « Range » permet de sélectionner une des distances d’observation prédéfinies dans
« Operations/Setup Head parameter » (paragraphe D). L’image sonar est alors représentée
jusgu’a cette distance maximum et les caractéristiques détaillées du signal émis, configurées
par I’utilisateur pour cette distance (via D), sont alors appliquées.

2.1.3.2. B — Paramétrage du Time Varying Gain (TVG)

Le TVG, permettant de compenser les pertes de propagation en fonction de la distance, est
paramétrable a partir de I’item suivante « TVG ».

IRD, UMR LEMAR (équipe 3) 9
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Head Settings - Multibeam #1 2 =]
Transmit TVG | Test | Head SYNC| STE SYNC | Eror Count |
— TW0G Curve — & factor
|Fange-Gain | 4.76 m, 45.70 dB I 20
125 1 — |
J =1
1] 50
— B factor
I 13
— =
— Ji =
oo 200.0 rn 1] 100
TWGE Type: L factar — C factor
IEustu:um vI 122 dE I 0 de
J = =
Set ko default | 0 122 a0 an
(1] I Cancel | Spply I Help |
Figure 2-5

Cette compensation consiste a appliquer la formule suivante (R : distance) :

GainTVG = A log(R) + 2BR + C en fixant les valeurs des paramétres :

A =20 (ou 40 dans le cas de mesures de TS).

C =0 (jamais utilisé sauf cas trés précis).

L = 122 dB : gain maximum au-dela duquel la compensation n’évolue plus.

B = perte en transmission pour le trajet aller. Nous déterminons B a partir de I’utilitaire
ABSORPTION.exe (positionnée sur le bureau du PC SM20 a coté SM20.exe) en fonction de
la fréquence d’émission (200 kHz pour le SM20), de la température et de la salinité du milieu.

La figure 2-6 donne un exemple de calcul de B. Pour une température de 13°, une salinité de
35 %o, on trouve B=60,93 dB/km (mettre I’immersion a 10 m par défaut ou a I’immersion
moyenne d’observation envisagée dans la campagne : paramétre qui influence trés peu la
valeur de B)

EUVALUATION ANALY¥TIQUE DES SY¥STEMES ACOUSTIQUES SOUS—MARINS
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2.1.3.3. C—Paramétrage de la cadence de tir

La cadence de tir est fixée a partir de I’item « STB SYNC » en sélectionnant dans « STB Ping
Rate » I’option « Limited Rate » et en fixant I’intervalle « Ping Period » entre deux pings en
ms. La cadence la plus employée est de 4 pings/s (soit « Ping Period = 250 ms »).

NB : Lorsque le fond est proche, une cadence trop élevée risque de polluer I’image sonar en
faisant apparaitre les échos fantémes du fond. Pour éviter cela, il faut paramétrer une cadence
qui permet a I’onde acoustique de faire un aller-retour complet avant I’émission suivante (par
exemple, a c=1500 m/s, si le fond est a 100 m alors T aller-retour = 200/1500 = 133 ms. Si
I’intervalle entre deux pings est inférieur a 133 ms, on aura alors des échos fantdmes du fond)

Head Settings - Multibeam #1 ilil

Transmitl TG I Test I Head S¥MC STE SYMC I Errar Eu:uuntl

STB Ping Rate————— — STE Synchronization
" b asimunifree running] ¥ Dizable

i Linited Fate = Input

Ping Period: | 7059 ms  Input/Output

—5TB Sunc. Timeout—
[T &verage Burst Ping € Default

£ Custom I 7

k. I Cancel | Spply Help

Figure 2-7

2.1.3.4. D — Paramétrage détaillés émission —réception

Le paramétrage des deux configurations du signal émis — a savoir, Max Resolution et Max
Ping (cf A.3 — Modes d’acquisition) — est réalisé a partir du menu « Operations/Setup Head
parameter » (Figure 2-8-a et 2-8-b). Une configuration consiste, pour chaque distance
d’observation (Range), a caractériser le signal émis par :
- Sample Rate (Fe) : frequence d’échantillonnage du signal en distance calculée avec
Fe =1600000/(FCLK*SH Divisor). On note aussi que De = c/(2*Fe) est la distance
entre deux échantillons consécutifs.
- FCLK: fonction d’horloge permettant de determiner la fréquence d’échantillonnage.
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- SH Divisor : facteur d’ajustement de la fréquence d’échantillonnage Fe

- Range : distance d’observation

- Ncell : nombre de cellules ou d’échantillons sur un faisceau calculé par Ncell = Range
/ De

- BW:: largeur de bande et Pulse Width : longueur du pulse. Ces deux parametres sont
complétement liés par la relation T = 1/BW. lls fixent la résolution en distance réelle
du systeme telle que ér = ¢/(2*BW) =c*t/2. Dans la plupart des cas, la distance « De »
entre deux échantillons est inférieure a or (le signal est suréchantillonnée afin de
respecter le critére de Nyquist : la fréquence maximum Fm=F0+B/2 > 2*Fe)

- Xmit : paramétre de variation de la puissance émise pouvant aussi étre parameétrée par
le menu présenté en A.2 : 100% -> medium, 50% -> Low, 150% -> High.

- Digital Gain : Contr6le de gain en sortie de la chaine de traitement sonar lors de la
conversion analogique-numérique : CAN (éviter de le faire varier)

Tous ces parameétres sont liés entre eux. Lorsqu’on modifie la valeur d’un des paramétres, les
valeurs des parameétres en relation avec ce dernier sont ajustées automatiquement par le
logiciel a partir des relations ci-dessus.

Exemple de paramétrage

Ainsi, par exemple, si I’opérateur modifie le SH Divisor, le logiciel recalcule Fe et Ncell
(ainsi que le Range si Ncell n’est pas un entier).

Aussi, si @ R =50 m, si on veut paramétrer la sonar avec une durée d’impulsion =300 pus
(c'est-a-dire une résolution en distance dr=1500*300E-6/2=22,5 cm) et un faisceau constitué
de Ncell=400 échantillons, il faudra ajuster la valeur du SH Divisor (qui permet de faire varier
la fréquence d’échantillonnage) telle que SH Divisor = (1,6E6/FCLK)*(2R/Ncell*c). Notons
qu’il n’est pas utile de faire ce type de calcul analytiqguement car le logiciel est suffisamment
rapide pour que I’opérateur puisse se permettre de fixer SH Divisor en tatonnant.

Recommandations :
En général, les deux parametres qu’un opérateur peut avoir a modifier sont
- lalongueur du pulse afin d’augmenter le pouvoir de résolution du systeme.
- le nombre d’échantillon en distance Ncell afin de diminuer le volume de données.

Des configurations « Max Resolution » et « Max Ping » établies par I’IRD seront chargées
automatiquement si, a I’ouverture du logiciel ou dans le menu « Configuration/Users »,
I’opérateur choisi la configuration appelée « IRD Config ».
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Exemple de configuration des signaux en emission —
réception pour le mode &« Maximum Ping Rate »
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Figure 2-8-a

Exemple de configuration des signaux en emission —
reception pour le mode « Maximum Résolution »

Multibeam #1, 120 dogree- 200kH:z
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Figure 2-8-b
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2.1.3.5. E — Paramétrage de la célérité du son dans le
milieu

L’opérateur fixe la valeur de la celérité du milieu en fonction d’une immersion moyenne, de
la température et de la salinité a partir du menu « Configuration/parameters » a I’item « Sound
Velocity ».

2.1.3.6. F—Paramétrage de la formation des faisceaux

Dans I’item « Beamforming » du menu « Operations/Post Processing » (Figure 2-9), le
champ « Number of beam » permet de spécifier un nombre de faisceau autre que 128 (utilisé
seulement dans des cas tres exotiques).

Le champ « processing options » résulte du fait qu’une fonction de pondération appliquée sur
les données brutes lors de la formation des faisceaux permet de réduire les lobes secondaires
au détriment de la résolution angulaire de chaque faisceau (suivant la pondération choisie,
I’ouverture angulaire en site passe alors de 2° a 2,3° voire 2,5°). On peut donc choisir ici entre
« Max angular resolution » (mais lobes secondaires élevés) ou « Min Side Lobes » (mais
résolution angulaire dégradée) ou « Medium Resolution » (compromis entre les deux). En
observation halieutique, il est préférable de réduire au maximum les lobes secondaires (quitte
a perdre en résolution). Nous recommandons donc de sélectionner « Min Side Lobes ».

Dans notre cas, le champ « Orientation » n’a pas d’impact sur la formation de voies. Il serait
important de s’y intéresser si le SM20 était couplé avec une centrale d’attitude (MRU)
permettant de corriger les erreurs de mouvements avant la formation de voies. Dans notre cas,
il est donc inutile de paramétrer ce champ.

Post processing setup

Beamforming | Profiling | Post Processing

wadidth: 120° -
=
$)

Murmber of beams:

L]

=1 .
| 128 | 158
Froceszing options: Orientatiorm:
Maw angular res. | = (%) Down [Fare] o Up [AR)

b edium resolution
bin zide lobes

[ Ok ] I Annuler I ppligue IE

Figure 2-9
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2.1.4. Affichage des parametres sonar et des informations
capteurs

Pour afficher les informations sondeurs sur I’'lHM générale (en méme temps que I’image
sonar), il faut activer le menu « View/Head Settings ».

Pour afficher les informations capteurs (GPS, Heading), il faut activer le menu
« View/Sensors ».

2.2. Enregistrement des données

L’enregistrement est activé soit a partir du raccourci « Rec » (situé en haut a gauche de I’'lHM
générale), soit & partir du menu « Opérations/Record Data ». Pour stopper I’enregistrement, il
suffit de cliquer a nouveau sur le raccourci « Rec ».

La figure 2-10 présente I’IHM d’enregistrement des données.

1- Choix du répertoire 2- Choix de la taille
de stockage maximum d’un fichier

x|

~ Select Sources

== WMy Computer
5 COM1
;” COoM2

[CAKSMLAMS1B3E X Recordy =5 STB 1 =
§ Muliss 3- Ne jamais
Max Size |50 MB - oublier de

sélectionner

v Automatic File Naming

. multibeam
— Scheduled Recording . [%
[~ Enable |Interval(min) [ 0 || [ 4] | ¥
| Peiodmin) [ 7 || 5 gelect Head
0K l Cancel I Apply I Help |
Figure 2-10

1 — Choix du répertoire de stockage des données

Il est important d’enregistrer les données sur le disque Data E:\ du PC SM20 (en y créant un
répertoire personnalisé). Ensuite, « Select File » permet de spécifier le chemin d’acces au
répertoire que I’on vient de créer pour stocker les enregistrements (le disque E a une capacité
de 111 Go et est doublé par sécurité par un systeme RAID).

Notons que des CD ou DVD peuvent étre gravés a partir du PC SM20.

Les noms de fichiers sont créés automatiquement a partir de la date, I’heure, la minute et la
seconde ou I’enregistrement a débuté.
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2 — Choix de la taille maximum d’un fichier

Le SM20 enregistre les données en continue (tant que I’enregistrement n’est pas désactivé par
I’opérateur). Afin de ne pas créer des fichiers de trop grandes tailles, un volume limite de
fichier est spécifié par I’opérateur (par défaut, 50 Mo est un bon compromis).

Quand cette taille est atteinte, le SM20 ferme automatiquement le premier fichier, noté
« Nom.SMB » et crée un nouveau fichier noté « Nom.001 » puis, ainsi de suite, « Nom.002 »,
« Nom.003 », etc... jusqu’a I’arrét de I’enregistrement par I’opérateur.

3- Sélection de multibeam (IMPORTANT)

Apreés avoir spécifier le répertoire d’enregistrement et la taille limite de fichier, il ne faut
surtout pas oublier de cliquer sur « multibeam » (IMPERATIF) sinon les données
acoustiques ne seront pas enregistrées.

Ensuite, en cliquant sur « OK », I’enregistrement commence.

Si I’enregistrement est stoppé puis relancé, le répertoire d’enregistrement et la taille limite de
fichier sont conservés en mémoire. Par contre, il faut a nouveau cliquer sur multibeam
avant de relancer I’enregistrement.

Sinon, si le logiciel SM20.exe est fermé, il faudra spécifier & nouveau I’ensemble des
caractéristiques de I’enregistrement comme ci-dessus.

2.3. Vérification des erreurs de télémétrie

Il est utile, en cours d’acquisition, de consulter parfois I’item « Error Count» du menu
« Operations/Control Head » (Figure 2-11). En dehors du parametre final « Succeeded », qui
s’incrémente au cours du temps, tous les autres parameétres doivent rester a la valeur « 0 ».
Dans le cas contraire, ceci veut dire que des erreurs de transmission des données se sont
produites a cause d’un probleme avec le cable sonar ou I’Interface Unit ou le PC SM20 lui
méme.

Head Settings - Multibeam #1 21|

Transmit | TWG | Test | Head SYNC| STB S¥NC  Eror Count |

— Head command

|Te|emetr_l..l (1 IEI |Illegal pararmeter IEI
|Ehecksum IEI |Im-'aliu:| data IEI ﬂl
|L| riknawan Crid. IEI II:mI:I. Ezecution IEI
fIrvealid Crad. Jo

—STE commatd
|L| hauccessiul jo |T elemetmy B o
IU nknown Cmd. [0 |H ead checksum IEI
Ilm-'alid FEqUEnCe ID |F'arameter caunt IEI
Illlegal Farameter IEI |T>< H ardware IEI
I':md- too long jo R Hardware IEI
IH ead tirneout IEI Succesded II:I

(0] I Cancel | Al Help

Figure 2-11
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2.4. Restauration du systeme RAID (en cas de probleme avec
ce dernier)

Si le PC SM20 est rebooté intempestivement (coupure d’électricité, par exemple), il arrive
que le RAID soit alors désactivé (désactivation du disque miroir au disque E d’enregistrement
des donnees).

Quand le RAID fonctionne, il apparait, au démarrage de Windows, en vert dans une fenétre
qui lui est dédiee. Quand il ne fonctionne plus, il apparait alors en rouge.

Dans ce dernier cas (s’il est en rouge), il est nécessaire de le reconstruire a partir du DOS. Il
faut pour cela :

Redémarrer le PC SM20,

A I’instant du redémarrage de ce dernier, presser plusieurs fois « CTRL S» afin
d’accéder au menu DOS du PC.

Dans ce menu, choisir « delete RAID set » : le PC demande alors « Are you sure ? » :
taper « yes ».

Ensuite sélectionner le menu « Create RAID set » et « RAID 1 »

Choisir « Auto Config »

Choisir « input the RAID size : 111 GB »

Le PC demande : « are you sure ? » : taper : « yes »

Enfin quitter le DOS en pressant « CTRL E »

A I’ouverture de Windows, le disque RAID doit alors apparaitre de nouveau en vert.
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3. Outils de traitements des données SM20

Le traitement des données SM20 ne se fait pas a partir du PC SM20 (pour éviter la surcharge
de ce dernier) mais a partir du PC Portable DELL LATITUDE 6500 fournit avec le SM20.

Les données enregistrées sur le PC SM20 (fichiers .SMB, .001, ...) peuvent étre aisément
transférées sur le PC portable par I’intermédiaire d’un double céble USB type PCling2. Pour
cela, il suffit de lier les deux PC avec ce cable et d’ouvrir, sur chaque PC, I’application
« PCling2.exe » disposée sur leur bureau. Les disques durs des deux PC sont alors en
connexion permettant les transferts d’un PC a I’autre des fichiers SMB ou autres fichiers.

Sur le PC portable, les traitements et analyses sont effectués a partir :

- de Il’application IRD « SM20HacConversion » : permet de décrypter les données
brutes SM20, de réaliser les formations de voies (calcul image sonar) et de convertir
les fichiers .SMB en fichier .HAC exploitable par I’application IFREMER Movies3D
(voir § 3.1.),

- du logiciel « Movies3D » : permet de visualiser et d’analyser en 3D les données SM20
(converties au format HAC) et d’extraire les parameétres des bancs de poissons (voir §
3.2).
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3.1. Application « SM20HacConversion »

La figure 3-1 présente I’interface de gestion de I’application « SM20HacConversion »
permettant de réaliser automatiquement les formations de voies et de produire, a partir d’un
fichier .SMB (accompagnée de ses éventuelles extensions .001, .002, ...), un fichier .HAC
exploitable sous Movies3D.

2 3 13

[ SM20HacConversion

EE] Load SMB ' : Freeze Cldar | soo0
SM20 beamfdxning user parameters
Ping start number : 0 % | Number of ping: |0 £ Level Message
Sidelobes level :
4 B OMax OHgh O Medum & Low
5 —= P Elements sumation; |80 t
[t dorechon
6 P Tit sounder 1) 130,00 o @ Stabomd O Port
[C] Botton detection
7—t
Ping wisualisations dunng conversion with
Mowvies30
™ Adess= P |
g—P Hac Record Directory ([ Hac Recording
[:]|mag.ngmudg[]use.sh.pmed
10—+ -
["] ES mode | [T User Heading
1 1 — -P[ Start SM20 beamforming and Hac conversion J
1 2— = [ Acquisition I
< >

Figure 3-1

3.1.1. Load SMB (bouton 1)

Ce bouton permet d’ouvrir un gestionnaire des répertoires du PC afin de sélectionner le
fichier SMB a traiter.

3.1.2. Ping start number (bouton 2)
Un fichier SMB est constitué de N images sonar correspondant a N pings consécutifs. Cette
option permet d’effectuer une avance rapide en précisant un nombre de ping a sauter au départ

(dans le cas ou I’opérateur ne veut pas traiter un certain nombre de pings du départ).

Si « Ping start number = 10 », I’application commencera les traitements a partir du dixiéeme
ping.
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Si I’opérateur ne souhaite pas sauter de ping alors « Ping start number = 0 » (valeur par
défaut).

3.1.3. Number of ping (bouton 3)

Ce champ permet de préciser le nombre de ping a traiter.
Si I’opérateur souhaite traiter tous les pings du fichier SMB alors « Number of ping = 0»
(valeur par défaut).

3.1.4. Sidelobes level (bouton 4)

Principe : Ce champ permet, lors de la formation de voies, de fixer le niveau des lobes
secondaires de la méme maniére que dans le logiciel Simrad « SM20.exe ». Cette
fonctionnalité a été décrite pour le logiciel Simrad dans le paragraphe E de la section 8§1.1.3
(champ « processing options » du menu « Operations/Post Processing »). La correspondance
des options entre le logiciel Simrad « SM20.exe » et I’application IRD est la suivante :

-« Max angular resolution » = « High »,

-« Medium resolution » = « Medium »,

-« Min Side Lobes » = « Low ».

Une quatrieme option est disponible dans I’application IRD : « Max ». Elle correspond & une
absence totale de pondération, c'est-a-dire a une résolution angulaire tres fine mais a des lobes
secondaires tres élevés (a n’utiliser que dans des cas adaptés).

Paramétrage : Comme nous I’avons dit, pour I’observation des bancs de poissons, il est
essentiel de baisser au maximum le niveau des lobes secondaires (ce, méme au détriment de la
résolution angulaire). Nous recommandons donc de sélectionner I’option « Low » qui est
celle cochée par défaut.

3.1.5. Elements summation (bouton 5)

NB : Ne pas modifier sauf cas exceptionnel.

Principe : Cette option est un complément de la précédente (elle n’existe pas via le logiciel
Simrad).

L’antenne de réception du SM20 est constituée de 80 capteurs (donnees brutes). Pour chaque
ping, la formation de voies consiste & sommer de maniére cohérente les signaux de ces 80
éléments afin de former par traitement les 128 faisceaux et de construire une image sonar
exploitable visuellement.

En sommant les 80 élements de I’antenne, on obtient ainsi une résolution angulaire fine mais
des niveaux de lobes secondaires élevés.

Par contre, moins on somme d’éléments, plus on dégrade la résolution mais plus on baisse le
niveau des lobes secondaires.

Paramétrage : Lorsque les lobes secondaires restent encore trop élevés apres la sélection de
I’option « Low » de I’item 4 (ci-dessus) et que la finesse de la résolution angulaire n’est pas
un facteur essentiel a I’étude effectuée, cette option permet de baisser encore plus le niveau
des lobes secondaires au détriment toujours de la résolution angulaire des faisceaux en
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précisant un nombre d’éléments & sommer inférieur & 80. Plus ce nombre est faible, plus le
niveau des lobes secondaires est faible et plus la résolution est dégradée.

Cette option est, par défaut, paramétrée avec le nombre total d’éléments de I’antenne:
« Elements summation = 80 ».

3.1.6. Tilt sounder et Tilt direction (bouton 6)

Lorsque le SM20 est positionné en observation verticale (les 120° du fan sont dans le plan
vertical de la colonne d’eau), ce dernier est souvent mis en ceuvre avec une inclinaison de 30°
afin d’avoir le premier faisceau du fan paralléle a la surface (figure 3-2). Dans ce cas, il est
essentiel de préciser cette inclinaison dans le champ « Tilt sounder ». D’autres inclinaisons
peuvent étre paramétrées si le sonar a été incliné d’une autre valeur.

Tilt Sounder = 0° Tilt Sounder = 30°

¥ Vessel Y. Vessel
*., direction .\.mr!clwn

Sonar SMZB '
: //‘\_ -

Fan de 120° ™
incling de 0°

[
.*k“' Fan de 120* I'I
incling de 30"

.

Figure 3-2
Par défaut, « Tilt sounder = 30° ».

Pour le second champ « Tilt direction », si le sonar a été placé a babord du navire, cocher
« Starbord » (attention & I’inversion avec I’anglais due a une inversion lors du codage) et a
tribord, cocher « Port ».

Si une détection du fond est réalisée (item suivante), ce champ doit étre correctement
renseigné (sinon, une erreur se produira au niveau de la détection de fond).

3.1.7. Bottom detection (bouton 7)

Algorithme : Le fond est tout d’abord détecté sur le faisceau spéculaire (perpendiculaire) au
fond (détection de I’écho maximum). A partir de cette détection, une fenétre (placée
longitudinalement au faisceau considéré) glissante (d’un faisceau au suivant) permet de
détecter le fond sur tous les autres faisceaux ou il est présent. Une fois le fond détecté a une
immersion donnée pour un faisceau donné, la fenétre glisse sur le faisceau suivant tout en
étant centrée a I’immersion détectée précédemment. Tous les faisceaux sont ainsi passés en
revue.

Paramétrage : Pour activer la détection de fond, cocher le champ « Bottom detection ».
Ensuite, il faut définir la taille en métre de la fenétre glissante de detection (« Windows
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size ») et la tolérance (« Tolerance ») en décibel définissant la différence maximum
acceptable entre les niveaux d’écho de fond détectés sur le faisceau considéré et le précédent.

Par défaut, « Windows size =3 m » et « Tolerance = 0.6 dB ».

Problemes rencontrés et recommandations : Généralement, les problémes avec la détection de
fond peuvent étre dus a :

- I’absence de fond sur I’image sonar. Dans ce cas, il faut désactiver la détection.

- une fenétre de détection trop petite. Dans ce cas, il faut augmenter la taille « Windows
size ». Les tailles de fenétre oscillent généralement au maximum entre 1 m et 5 m. L’idée est
d’obtenir une fenétre de détection qui comprend suffisamment d’échantillons. Ainsi, plus la
fréquence d’échantillonnage choisie est faible, plus la distance entre deux échantillons
consécutifs est importante et plus la taille de la fenétre de détection doit étre importante pour
contenir suffisamment d’échantillons.

Typiquement, il est préférable de disposer au minimum d’une trentaine d’échantillons dans la
fenétre de detection. On peut estimer la taille de la fenétre a partir de Windows size = De*30
sachant que De = c/(2*Fe).

Le parametre « Tolerance » ne doit généralement pas étre modifié (sauf cas exceptionnel
ou on constate que I’écho du fond sur un faisceau particulier est trés inférieur a ceux des
autres faisceaux).

3.1.8. Ping visualisation during conversion with Movies3D
(bouton 8)

Il est possible lors du calcul du fichier HAC par « SM20HacConversion » d’afficher en
parallele sur Movies3D les données traitées. Pour cela, il faut tout d’abord paramétrer
correctement Movies3D (voir 8 3.2.2.) puis activer son mode « acquisition » par le menu
« File/Acquire » (voir item A-1 de la section § 3.2.2.1.) puis lancer le traitement
« SM20HacConversion » a partir du bouton 11 (voir § 3.1.11).

Dans le cas ou les applications SM20HacConversion et Movies3D sont ouvertes sur des PC
différents mais connectés sur un méme réseau, il est possible de préciser, dans le champ
« adresse IP », I’adresse IP du PC sur lequel Movies3D est ouvert en position « acquire »
(socquette capable d’attendre la donnée pour I’afficher)

3.1.9. Hac Record Directory et Hac Recording (bouton 9)

Pour sauvegarder le fichier HAC géneré, cocher le champ « Hac Directory ».
Le champ « HAC Record directory » permet, quant a lui, de préciser le répertoire dans lequel

I’opérateur désire stocker le fichier HAC produit par I’application. Si aucun emplacement
n’est spécifié, le fichier HAC est enregistre sous C:\.
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3.1.10. Options de calcul (bouton 10)

Options « Imaging mode » et « ES mode » : pour le calcul des faisceaux, I’application prend
en compte automatiquement le mode de fonctionnement (Imaging ou ES) dans lequel le sonar
a effectué I’enregistrement du fichier SMB traité. Toutefois, il est parfois utile en post-
traitement, de recalculer les images dans un autre mode que celui paramétré lors de
I’acquisition.

Paramétrage : pour cela, si le sonar a effectué ses acquisitions en mode ES, il suffit de cocher
la case « Imaging mode » pour recalculer les images sonar en mode Imaging (pareil pour « ES
Mode »).

Restriction d’emploi : toutefois, ce passage par traitement d’un mode a un autre est artificiel et
ne trouve son utilité que dans certains cas pour améliorer I’affichage 3D des bancs (parfois en
mode Imaging, si les bancs sont trop petits, il est préferable de les représenter artificiellement
en mode ES afin d’avoir un meilleur échantillonnage angulaire et donc une meilleure idée de
leurs formes). En effet, si les acquisitions ont éte effectuées en mode Imaging (faisceau de 2°
x 19°) et que la case « ES mode » est cochée lors du traitement, les images sonar seront
artificiellement représentées via Movies3D avec des ouvertures faisceaux de 2° x 2° qui ne
correspondent pas a la réalité des données.

Ces deux options de calcul sont donc a utiliser avec précaution, en sachant qu’elle modifie la
réalité pour des raisons de représentation. Si un calcul d’extraction des parametres de bancs
est effectué, il ne faut évidemment pas utiliser cette option sous peine de dilater (quand on
passe de ES a Imaging) ou comprimer (quand on passe de Imaging a ES) artificiellement les
dimensions des bancs.

Option « User ship speed » : la vitesse navire est un parametre essentiel a la reconstruction
3D des bancs via Movies3D et doit étre écrite a chaque ping dans le fichier HAC. Par défaut,
si la trame RMC du GPS est présente dans le fichier SMB traité, I’application
« SM20HacConversion » I’écrit dans le fichier HAC qu’elle génere.

Dans le cas ou la vitesse GPS est indisponible (ou si I’opérateur pour une raison quelconque
préfere paramétrer une vitesse moyenne du navire au lieu des vitesses GPS instantanées), il
faut cocher la case « User ship speed » et indiquer une vitesse moyenne du navire en m/s.

Option « User Heading » : comme pour la vitesse navire ci-dessus, le cap est un parameétre
pris en compte par Movies3D pour reconstruire les bancs en 3D. Il doit donc apparaitre dans
le fichier HAC geénéré par « SM20HacConversion ». Par défaut, si une information de cap est
présente dans le fichier SMB traité, I’application « SM20HacConversion » I’écrit dans le
fichier HAC qu’elle génére.

Dans le cas ou I’information de cap est indisponible (ou si I’opérateur préfere paramétrer un
cap constant afin, par exemple, d’éviter de reconstruire de maniére trop sinueuse les bancs en
3D via Movies3D), il faut cocher la case « User Heading » et indiquer une valeur de cap
constante du navire en degré par rapport au nord.
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3.1.11. Start SM20 beamforming and Hac conversion
(bouton 11)

Apreés avoir correctement paramétré les éléments ci-dessus, le bouton 11 permet de lancer le
calcul de formation de voies et de génération du fichier HAC.

Option d’affichage des bancs via Movies3D en parallele du calcul (Figure 3-3) : si
I’opérateur veut afficher en parallele sur Movies3D les images sonar générées par
« SM20HacConversion », il faut, en plus de « SM20HacConversion », ouvrir Movies3D (sans
oublier de le paramétrer : voir § 3.2.), sélectionner « File/Acquire » et lancer le calcul toujours
a partir de ce bouton 11 de « SM20HacConversion ».

Si les volumes des images sonar sont importants ou si les seuils de movies3D sont trop bas,
des pertes de trames peuvent se produire lors de I’affichage avec Movies3D en paralléle du
calcul avec « SM20HacConversion ». Il s’agit ici d’un affichage plutdt qualitatif permettant
de juger en cours de traitement de la qualité des calculs (par exemple, si la détection de fond
est correcte). A la fin du calcul, il suffira de fermer Movies3D puis de le rouvrir avec le
fichier HAC qui a été généré par « SM20HacConversion » pour réaliser une visualisation 3D
avec tous les pings.

. Ay
Fie i atfhage T
() (1) ) (] 11 e oo patomes | 20 0 0 8

el g 8

SM20HacConversion

Tidémarrer. ® U %

(ERC om0 | o i tm eee | B et et B 15, 5L

Figure 3-3
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3.1.12. Acquisition (bouton 12)

Ce bouton d’action est réservé a I’affichage 3D temps réel (c'est-a-dire en méme temps que
les enregistrements sonar sur le terrain) des bancs qui est présenté en section 4.

3.1.13. Fenétre des messages (bouton 13)

L application indique dans cette espace les différentes étapes du calcul avec notamment les
numéros des pings traités et I’écriture des différents tuples HAC.

Lorsqu’une erreur se produit, un message relatif au probléme rencontré est affiché en rouge.
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3.2. Logiciel « Movies3D »

Dans le cadre du SM20, le logiciel Movies3D permet d’exploiter les fichiers HAC générés
auparavant par I’application « SM20HacConversion ». Il permet d’effectuer les visualisations
en 3D des bancs ainsi que I’extraction de leurs parametres (positions, morphologies,
énergies).

Ce chapitre présente les éléments nécessaires a son utilisation (paramétrage, fonctionnalités
de visualisation 3D et calculs d’extraction des parametres de bancs).

3.2.1. Principe de construction 3D des bancs

La figure 3-4 présente schematiquement le principe de construction 3D des bancs de poissons.
A chaque ping, le SM20 fournie une image 2D (XY) de la scene observée.

L’accumulation des pings le long de I’axe Z d’avancée du navire permet d’obtenir la
troisieme dimension.

Movies3D, a partir d’un fichier HAC généré par « HACSM20conversion » (fichier HAC
comprenant les caractéristiques techniques du SM20 : fréquence, ouverture faisceau, cadence
de tir..., les images SM20 a chaque ping, les données GPS, vitesse navire,...) effectue
automatiquement ce type de reconstruction.

Le positionnement des images SM20 d’un ping a I’autre est réalisé par Movies3D qui calcule
a chaque ping la distance « Dping » qui le separe du précédent. Cette distance est calculée a
partir de la vitesse navire (VVnavire en m/s) et I’intervalle de temps ATping entre le ping N et
N+1 (cet intervalle de temps est directement lié a la cadence de tir du sonar). Ainsi, on a
Dping = Vnavire * ATping.

De plus, chague ping est aussi positionné en fonction des informations de cap (heading). Si le
cap est constant, les pings seront accumulés parallelement entre eux le long de I’axe Z.
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Figure 3-4

3.2.2. Paramétrage de Movies3D
La figure 3-5 présente I’lHM générale de Movies3D.
Ci-dessous, sont présentés les différents cadres de Movies3D.
Autrement, les paragraphes suivants (8 3.2.3. et § 3.2.4.) synthétisent respectivement les

actions de paramétrage (dans I’ordre chronologique) a effectuer pour aboutir a une
visualisation 3D des bancs de poissons observés par le SM20 et pour effectuer I’extraction de

leurs parametres (positions, morphologies, énergies).
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3.2.2.1. CADRE A : Menus de Movies3D

A-1: Figure 3-6

Menu de gestion des ouvertures des fichiers et des configurations enregistrées.

File | Edit  Affichage =

Apres avoir parametré Movies3D, ces
v options permettent de sauvegarder ces
parameétres et de rapidement les recharger

/|

Sawe Configuration As. ..

Load Configurakion. .

}

©_J —T auparavant avec « HACSMZ20conversion »

lors d'une nouvelle session

/

Chargement d'un fichier HALZ genére
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A-2 : Figure 3-7 et 3-8

Menu de paramétrage des différents calculs effectués par Movies3D.

Mombre de pings garde en memoire par Movies3l, ; —_— =
Attention, plus ce gombre est élevé, plus la RAM du PC est explaitée Mowies3D construit I'image 20 au fur et a
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ok ) [ coea ) {pour 'echointégration, la calibration du
R SM20 est & réaliser avant)

Figure 3-7

Trois Fonctions de traitement applicables a I’image 3D : La figure 3-8 présente le module

« Filte

rModuleForm » qui propose des fonctions de traitement applicables aux images 3D.

Pour le SM20, on n’en utilise couramment que trois (les autres n’ont pas encore été testées
mais peuvent étre utilisées si nécessaire). Ces trois fonctions s’appliquent uniquement
lorsqu’une détection du fond a été réalisee auparavant par [’application
HACSM20conversion » (voir champ n°7 de la section 3.1 : « Bottom detection »). 1l s’agit

de:

« Floor Filter Variable Tolerance » permet de supprimer les échos situés entre le fond
et une hauteur au dessus du fond fixée en métre par I’opérateur dans le champ
« Tolerance » (5 m dans I’exemple de la figure 3-8).

« Filter Sphere Threshold under sphere » : permet, en plus du seuillage général de
I’image (voir ci-dessous dans A-3 le menu « Affichage/View Parameter »), de filtrer
I’ensemble de la zone bruitée par les lobes secondaires de fond (voir la position
caractéristique du début de cette zone annotée sur I’image sonar de la figure 2-2. Le
début de cette zone est toujours un arc de cercle centré sur la position du sonar et de
rayon égal a la profondeur du fond. La zone bruitée par les secondaires du fond
s’étend ensuite de ce début de zone jusqu’a la distance d’observation maximale). Pour
filtrer toute cette zone, I’opérateur fixe :

o le seuil en dB (qui sera appliqué sur cette zone) dans le champ « Threshold » (-

30 dB dans I’exemple de la figure 3-8),
o latolérance en dB autour de ce seuil (5 dB dans I’exemple de la figure 3-8).

« Filter the Sphere : +/- tolerance around sphere » : permet, en plus du seuillage
général de I’image et du seuillage précédent (si ce dernier a été activé), de filtrer
uniquement I’arc de cercle correspondant au DEBUT de la zone bruitée par les lobes
secondaires de fond (décrite précédemment). Pour cela I’opérateur fixe :
0 leseuil en dB dans le champ « Threshold » (-40 dB dans I’exemple de la figure
3-8),
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(0]

la largeur en metre de la zone (de part et d’autre de I’arc de cercle) dans

laguelle ce seuil doit étre appliqué. Largeur fixée par I’opérateur dans le champ
« Tolerance » (10 m dans I’exemple de la figure 3-8).

FilterModuleForm

[] Flar Filter Simple tolerance [1]
Floar Filter Yariable tolerance [5]

[] Blind Zone Filter Multi Dffsetheters=[3]

[] Blind Zane Filter Mona Offsettdeters=[3]
[] Upper Filter Diepth=[0]

[] Lawer Filker Depth=[100]

[] Side Labe Filter Threshold=[5]

[] Gain Correction Filteralue [0] +Beamld [0]
[[] Gain Carrection Filteialue [0] +Beamld [0]
[ Gain Carrection Filkeralue [0] +Bearnld [0]

Filter Sphere threshold under zphereThreshold [-30] +T olerance [5]
Filter the Sphere : +/- tolerance around the sphereT hreshold [-40] +T olerance [10]

Tolerance

Threshold

b —

A-3 : Figure 3-9

Figure 3-8

Menu de contrdle de I’affichage 3D

Liste des bancs extraits (voir section 3.2.4 )
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L

A-4 : Figure 3-10

Figure 3-9
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Lecture/Pause ping & ping du fichier HAC et raccourcis vers les menus principaux explicités

de A-1a A-3.
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Figure 3-10

A-5:

- Cocher la case a gauche du mot « Sounder » pour activer la visualisation 3D (décocher pour
la désactiver). Pour minimiser les temps de lecture, il est préférable de désactiver la
visualisation 3D, de lire les pings et de réactiver la visualisation 3D

- cliquer sur le mot « Sounder » pour activer le cadre B des parametres sondeur (voir ci-
dessous) et lorsqu’un parametre a été modifié afin de valider sa prise en compte.

- en cliquant sur I'icbne « +» a I’extréme gauche de « Sounder », le nom «+ SM20 »
apparait. En cliquant ensuite sur le « +» a gauche de « SM20 », on obtient la liste des 128

faisceaux. En décochant les cases représentant chaque faisceau, Movies3D supprime de
I’image 3D les faisceaux décochés.

3.2.2.2. CADRE B : Parametres Sondeur

Le cadre B (Figure 3-11) est active en cliquant dans le cadre A sur la mot « Sounder » (A-5)
ou sur le raccourcis «Sounder» (A-4) ou encore en activant le menu
« Affichage/3dView/Sounder Parameter » (A-3).

Ce cadre permet de regler les paramétres principaux de I’affichage 3D (Figure 3-11).
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Mumeros des premier et dermier pings affichés. Dans notre cas, 34 pings sont cuvers et 50 pings sont
affiches (Number of PingFan=50] avec aucun retour en artere (shift=0). Le PingFan affiche va donc du ping 45 8 94
51 shift avalt gte egal 4 10, Le PingFan affiche auralt éte du ping 35 3 84, /

A cocher pour afficher le fond (représenté en jaune sur lafigure 3-5). Ua probléme avec
Iaffichage du fond est recurrent (bruaques remontées du fond sur certains pings). Il est conseaillé de
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pings, I'algorithme d'extraction (voir section 3.2 4).

Figure 3-11

3.2.3. Synthese des actions pour visualisation 3D des bancs

Dans ce paragraphe, sont listées dans I’ordre chronologique les actions (de 1 a 12)
nécessaires et suffisantes pour aboutir a une visualisation 3D correcte des données SM20. Les
valeurs de réglages indiquées ci-dessous sont recommandées pour une premiére utilisation de
Movies3D. D’autres valeurs pourront ensuite étre recherchées par I’opérateur suivant ses
besoins.

Il est recommandé d’exploiter Movies3D a partir d’un PC relativement puissant (avec au
moins 2 Giga Bytes de RAM). Le PC doit étre sous un environnement Windows XP.

Pour beaucoup d’IHM (Interface Homme-Machine) de paramétrage de Movies3D, il n’existe
pas de bouton de validation permettant la prise en compte des parametres fixés. En effet, il
faut simplement ouvrir I’'IHM, fixer les valeurs des paramétres et fermer I’lHM (avec la croix
en haut a droite). La validation est alors automatique. Il est tout de méme parfois utile, pour
acceélérer le rafraichissement de I’image 3D, de cliquer sur le mot « Sounder » affiché dans le
cadre A (voir A-5).

Les actions marquées en italique ne sont pas essentielles.

1 — Ouvrir le menu « Affichage / View Parameter » (voir A-3) et régler :
1-1 : le seuil minimal « Threshold » (recommandation : -45 dB)
1-2 : I’échantillonnage des faisceaux « Sampling » avec une valeur située entre De =
c/(2*Fe) et 1 m (valeur par defaut). Plus cette valeur est élevée, plus I’affichage 3D
sera rapide mais plus les bancs seront sous échantillonnés.
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2 — Si une détection de fond a été réalisée par HACSM20Conversion », ouvrir le menu
«Edit / FilterModule » (voir A-2, Figure 3-8) et activer :
2-1 : « Floor Filter Variable Tolerance » avec Tolerance =5 m (recommandation)
2-2 . « Filter the Sphere : +/- tolerance around sphere » avec Threshold = -40 dB et
Tolerance = 10 m (recommandation)
2-3 : Uniquement si I’opérateur veut totalement nettoyer la zone bruitée par les lobes
secondaires de fond au risque de filtrer aussi les échos des bancs situés dans cette
zone, le « Filter Sphere Threshold under sphere » avec, par exemple, Threshold = 5
dB et Tolerance = -30 dB.

3 — Ouvrir le menu « Edit / Reader Parameter » (voir A-2) pour fixer le nombre de ping lu
avant leur affichage (la valeur par défaut = 2 est recommandée).

4 — Ouvrir « Edit / Kernel Parameter » (voir A-2) pour fixer le nombre de ping maximal
gardé en mémoire par Movies3D (la valeur par défaut = 500 est recommandee). Rappelons
que si cette valeur est trop grande, la RAM du PC sera totalement monopolisée par Movies3D
et le PC sera fortement ralenti voire bloque.

5 — Ouvrir le menu « File / Load » (voir A-1) et charger un fichier HAC auparavant géenéré
par I’application « HACSM20Conversion ».

6 — Activer le cadre B de Movies3D en cliquant dans le cadre A sur le mot « Sounder » (voir
§3.2.2.2).

7 — Dans le cadre B (voir § 3.2.2.2., Figure 3-11), décocher la case « Use GPS Positionning ».

8 — Dans le cadre A, cocher la case a gauche de « Sounder » (voir A-5) afin d’afficher le
premier ping en 3D.

9 — Si une détection de fond a été réalisée par HACSM20Conversion », décocher, dans le
cadre B, la case « Sea Floor » (voir § 3.2.2.2., Figure 3-11) afin de désactiver la représentation
du fond qui pour certain ping est defectueuse (elle pourra étre réactivée ensuite si nécessaire
pour des besoins de présentation des données).

10 — Cliquer sur le bouton de Lecture des fichiers HAC (Figure 3-10). Les pings s’affichent
alors en 2D et 3D au fur et a mesure de leur lecture. Le bouton « pause» permet
d’interrompre la lecture. Rappelons que Movies3D affiche en 3D le nombre de pings indiqué
dans le champ « Number of PingFan ». Comme I’affichage 3D est gourmand en ressource, Si
cette valeur est trop élevée, Movies3D peut étre considérablement ralenti. Pour optimiser la
vitesse de lecture des pings, il existe deux astuces :

* Le plus rapide est de désactiver I’affichage 3D (décrocher la case a gauche de
sounder dans le cadre A : voir A-5) et d’effectuer la lecture des pings (jusqu’a un
nombre de ping inférieur a la capacité de mémorisation fixée par I’opérateur afin
d’éviter de perdre les pings du début : voir A-2 champ « Memory Size », figure 3-7).
A tout moment lors de la lecture, I’opérateur peut faire une pause, réactiver la
visualisation 3D et la régler en fonction de ses besoins en jouant, a partir du cadre B,
sur les champs « Number of PingFan » et « Shift » pour afficher le nombre de pings
voulu et effectuer les retours en arriere. Les manipulations de I’image 3D (rotation,
zoom) se font a partir du menu « Affichage / 3d View / Camera Settings ».
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* Conserver I’affichage 3D mais avec un « Number of PingFan » treés faible (5 pings
par exemple) pendant la lecture. A tout moment, suivant ses besoins (un banc
intéressant par exemple), I’opérateur peut faire une pause et augmenter le « Number of
PingFan » afin de réaliser une représentation 3D avec plus de pings (le nombre
nécessaire pour visualiser tout un banc par exemple). A nouveau, les manipulations de
I’image 3D (rotation, zoom) se font a partir du menu « Affichage / 3d View / Camera
Settings ».

11 — La plupart des réglages peuvent étre modifiés par I’opérateur a tout moment et seront
appliqués immédiatement a tous les pings déja ouverts (notamment, les réglages du menu
« Affichage / View Parameter » comme le seuil, la distance maximale,...). Toutefois, pour
certains parameétres (ceux du FilterModule, par ex), la prise en compte de leurs modifications
n’est effective que sur les pings qui n’auraient pas été encore lus (une modification de ce
parametre ne s’appliquera pas sur les pings déja lus). Ainsi, en cours de lecture, la
modification de ces parametres nécessite purement et simplement de fermer et rouvrir
Movies3D, de le paramétrer a nouveau et de refaire la lecture. Il est donc important de bien
fixer ces parametres deés le départ (afin de ne pas avoir a tout recommencer)

12 — Enfin, a partir du menu « File / Save Configuration As », il est possible de sauvegarder
une configuration afin de la recharger rapidement lors d’une nouvelle session sans avoir a
parcourir de nouveau les étapes de 1 a 4 (les étapes de 5 a 10 seront tout de méme a réaliser).
Sur le PC Portable LATITUDE du SM20, la configuration « ConfigMovies3D » (que nous
avons enregistré avec les valeurs par défaut ci-dessus) est accessible a partir de « File / Load
Configuration » (A-1).

3.2.4. Synthese des actions pour I'extraction des parameétres
de bancs

Avant d’effectuer I’extraction de bancs, il est tout d’abord nécessaire de configurer Movies3D
comme explicité ci-dessus dans le paragraphe 3.2.3.

Apres avoir paramétré Movies3D, le menu « Edit / Shoal Extraction » (voir A-2) permet de
configurer et d’activer I’extraction des parameétres des bancs de poissons observés par le
SM20 (figure 3-12 ci-dessous). Les valeurs des paramétres indiquées sur la figure 3-12 sont
déja optimisées pour extraire les bancs SM20. Sauf cas preécis, il est conseillé de les
conserver.

Les différents parametres (notamment, longueur, largeur, hauteur) des bancs sont calculés
dans le repére (XYZ) présenté sur la figure 3-4.

Les parameétres des bancs extraits sont enregistrés automatiquement dans un fichier Excel
(voir figure 3-13) au format « .CVS » (nommé, par défaut, « shoals_S2_TO.cvs » dans le
répertoire spécifié par I’opérateur).

La figure 3-14 est un apercu de I’extraction des bancs via Movies3D. En plus du fichier Excel
«.cvs », les paramétres extraits sont aussi visualisables en cours d’extraction en sélectionnant
le menu « Affichage/Shoal List » qui ouvre la fenétre « Shoal Description » ou chaque banc
extrait (chacun identifié par un numéro « id ») est décrit
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4. Visualisation 3D temps réel des bancs de poissons

4.1. Principe

La figure 4-1 présente le principe mis en ceuvre pour realiser la visualisation 3D temps reel
des bancs observés par le SM20.
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Figure 4-1

4.2.  Actions a réaliser pour effectuer la visualisation 3D en
temps réel

Positionner la carte Ethernet « Xircom » dans le PC portable Dell Latitude E6500 (PC LAT)
et relier le cable croisé Ethernet a une des connectiques Ethernet du PC SM20.

Pour vérifier que les deux PCs communiquent correctement, il faut, pour chaque PC, ouvrir
I’invite de commandes et taper la commande « ipconfig». Pour le PC portable, il doit
apparaitre I’adresse IP : 192.168.203.150. A voir pour le PC SM20.

Dans le cas contraire, verifier les connexions Ethernet et, en dernier cas, rebooter les PCs.
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Quand les deux PCs communiquent bien, il faut réaliser les étapes suivantes dans I’ordre
exact :

A — Sur PC SM20 : démarrer le sonar SM20 en chargeant auparavant (au démarrage de
« SM20.exe »), la configuration « Temps Reel » (voir Figure 2-1). Choisir une distance
d’observation, régler I’image et regarder aussi si le fond est visible ou non.

B — Sur PC LAT : Préparation de « Movies3D »

B-1 — Ouvrir en premier Movies3D

B-2 - Charger, a partir du menu «File/Load Configuration», la configuration
« C:\SM20\SOURCES\Movies3D\Config_Movies3D\Config_TpsReel sv» et réaliser
directement I’étape « B-2-6 » ci-dessous OU paramétrer Movies3D en réalisant toutes les
étapes (voir section 3.2.3.) suivantes :
B-2-1 — Ouvrir le menu « Affichage / View Parameter » (voir A-3) et régler :
* le seuil minimal « Threshold » a -45 dB
* |’échantillonnage des faisceaux « Sampling » a 1 m.
B-2-2 — Ouvrir le menu «Edit / FilterModule » (voir A-2, Figure 3-8) et activer :
* « Floor Filter Variable Tolerance » avec Tolerance =5 m
* « Filter the Sphere : +/- tolerance around sphere » avec Threshold = -40 dB et
Tolerance = 10 m.
B-2-3 — Ouvrir le menu « Edit / Reader Parameter » (voir A-2) et fixer le nombre de
ping lu a 1.
B-2-4 — Ouvrir « Edit / Kernel Parameter » (voir A-2) et fixer le nombre de ping
maximal gardé en mémoire par Movies3D a 50 (au lieu de 500, afin de soulager le PC
qui devra tourner rapidement).
B-2-5 - Faire apparaitre le cadre B de Movies3D en cliquant sur le menu
«Affichage/3dView/Sounder Parameter. Le cadre B apparait mais les parameétres ne
sont pas encore accessibles (car les donnéees sonar ne sont pas encore chargées).
B-2-6 — Positionner Movies3D en attente des données en cliquant sur le menu
« File/Acquire ». Movies3D est alors prét a recevoir les données de
HACSM20Conversion.

C — Sur PC LAT : Préparation de « HACSM20Conversion »

C-1: Ouvrir « HACSM20Conversion » et positionner a I’écran son IHM afin de voir
entierement Movies3D et HACSM20Conversion (quitte a réduire legérement la taille de
I’IHM de HACSM20Conversion).

C-2: En se référant si nécessaire au chapitre 3.1 et a la figure 3-1, effectuer les réglages
suivants :

C-2-1: Ping start number = 0 et Number of ping = 0.

C-2-2 : Sidelobes level = Low.

C-2-3 : Elements summation = 80.

C-2-4 : Tilt sounder = 30° si le sonar est bien incliné de cette valeur et Tilt direction =
Starboard si le sonar est a babord du navire (inversion avec I’anglais) ou Port si il est a
tribord.

C-2-5: Uniguement si le fond est visible au sonar a la distance d’observation
choisie, sélectionner « Bottom detection » et fixer une taille de fenétre suffisamment
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grande (Windows size = 3 m est souvent suffisante ; il faudra agrandir cette fenétre si
le fond apparait encore sur Movies3D quand, plus tard, le traitement sera lancé et que
I’affichage se fera) et Tolerance = 0,6 (voir § 3.1.7).
C-2-6 : Ne rien mettre dans Adresse IP (car movies3D et HACSM20Conversion sont
sur le méme PC)
C-2-7 : Si I’opérateur veut enregistrer les fichiers HAC qui seront envoyés en temps
réel a Movies3D, sélectionner un répertoire d’enregistrement avec « Hac Record
Directory » et cocher « Hac Recording ». Dans le cas contraire décocher « Hac
Recording ». Il n’est pas recommandé de réaliser I’enregistrement des fichiers HAC
pour deux raisons :
* des pertes de trames sont parfois constatées a cause du processus temps réel
en connexion Ethernet (souvent plusieurs pings peuvent étre perdus).
* la taille du fichier HAC lors du processus temps réel devient rapidement tres
importante (a surveiller quand on réalise quand méme I’enregistrement des
HAC ; I’OS du PC LAT est limité a 150 Go).
* de toute fagon, les fichiers SMB initiaux seront conservés sur le PC SM20 et
les fichiers HAC pourront alors étre regénérés ultérieurement (a terre) sans le
moindre risque de pertes de trames.
C-2-7 : ne pas cocher « Imaging mode », « ES mode », « User ship speed » et « User
Heading ». Par contre, dans le cas d’un fonctionnement du SM20 en mode Imaging
(Téte SM20 seule), il peut étre intéressant de cocher « ES mode » afin d’obtenir
ensuite un affichage plus précis des bancs sous Movies3D (car le temps réel a pour but
d’observer de maniere qualitative les bancs sans extraction de leurs parametres).
C-2-8: cliquer enfin sur le bouton « Acquisition » : il doit alors apparaitre dans la
fenétre des messages la phrase « 255.255.255.255 connexion réussie ».
HACSM20Conversion est alors prét a recevoir les données de « SMBAcq » qui est
positionné sur le PC SM20.

D — Sur PC SM20 : Préparation de « SMBAcq »

D-1: Ouvrir le répertoire « E\AHAC\TpsReel » du PC SM20. Ce répertoire ne doit contenir
avant le lancement du temps réel aucun fichier SMB (ou 001, 002,...). C’est dans ce
répertoire que seront enregistrés les fichiers SMB pour le temps réel. Notons qu’a chaque
fois que le processus temps reel sera stoppé, il faudra, avant de le relancer, vider ce
répertoire en transférant les fichiers SMB (et 001, 002,...) dans un sous répertoire
personnalisé du répertoire E:\HAC\TpsReel \ ARCHIVE.

D-2: Ouvrir « SMBACcq » et positionner & I’écran son IHM afin de la voir en méme temps
que le contenu du repertoire « E:\HAC\TpsReel ».

D-3 : Paramétrer « SMBAcq » en réalisant les actions suivantes :

D-3-1: Sélectionner avec « Choose folder » le chemin « E:\HAC\TpsReel ».

D-3-2 : Vérifier que IP address est bien celle du PC LAT (192.168.203.150).

D-3-3: « Pose Delay = 180 ms » et « Multiple Pose Delay = 1 ». Ces deux facteurs
sont essentiels car ils régissent la synchronisation entre SMBAcq et le logiciel SM20.
Pour effectuer leur réglage, il est impératif de lire le paragraphe 4.3. Les valeurs
ci-dessus de ces parametres ont éte établies en cuve a partir d’enregistrement de bruit.
Il faudra tres certainement les réévaluer en condition réelle (en mer). A ce stade,
SMBACcq est alors prét.
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E — Sur PC SM20 : lancement de I’enreqistrement des fichiers SMB

E-1: Sous le logiciel Simrad « SM20.exe », cliquer sur le raccourci « Rec » (voir section 2.2.)
afin d’ouvrir la fenétre d’enregistrement. A partir de celle-ci :
E-1-1: cliquer sur le bouton «Select File» afin de spécifier le répertoire
E:\HAC\TpsReel ou les fichiers SMB doit étre enregistrés (IMPERATIF)
E-1-2 : cliquer sur « multibeam » (NE JAMAIS OUBLIER)
E-1-3: cliquer sur « OK ». L’enregistrement a démarré.

F — Sur PC SM20 :
Afin de minimiser le décalage entre les acquisitions du SM20 et I’affichage3D, il est
important, a ce stade, de réaliser les actions suivantes le plus rapidement possible.

F-1: Réduire immédiatement le logiciel SM20 dans la barre des taches afin de libérer I’écran
et revenir @ SM20Acq et a la fenétre du répertoire E\\HAC\TpsReel ou apparait le fichier
SMB en cours d’enregistrement.

F-2 : Dés que ce fichier SMB dépasse environ 1 a 2 Mo (en générale, quasi immédiatement),
cliquer sur le bouton « OK » de SMBAcq

G — Sur PC LAT : Revenir immédiatement a Movies3D

G-1: Activer le cadre B de Movies3D en cliquant sur le mot « Sounder » dans le cadre A
(voir I’item A-5 de la section 3.2.2.1.). Le mot « Sounder » apparait des que Movies3D a regu
la premiere trame et en principe les visualisations 2D ont déja commencé a se dérouler.

G-2 : dans le cadre B, décocher a la fois « Use GPS Positionning » et « Sea Floor » (afin de
désactiver la représentation défectueuse du fond : il faut parfois cocher et décocher « Sea
Floor » 2 fois de suite).

G-3 : revenir enfin au cadre A et cocher la case a gauche du mot « Sounder » afin d’activer
I’affichage 3D. Le processus est lancé.

H — Arrét et relance du processus temps réel

Si I’opérateur arréte le processus ou si le processus s’arréte intempestivement ou qu’un des
éléments ne fonctionne pas, il faut, uniqguement sur le PC SM20 (les applications du PC LAT
n’ont jamais besoin d’étre relancées, a part suite a une modification importante de leur
paramétrage) :

H-1 : Fermer I’application SMBACcq,

H-2 : Stopper I’enregistrement du SM20,

H-3: Transférer les fichiers SMB, 001, 002,... du répertoire E:\HAC\TpsReel vers le
répertoire E:\HAC\TpsReeNARCHIVE (ou les détruire s’ils ne sont pas intéressants). Le
répertoire E:\HAC\TpsReel doit impérativement étre vide avant le lancement du temps reel.
H-4 : Rouvrir SMBACcq et le paramétrer comme indiqué ci-dessus (voir D),

H-5 : Relancer I’enregistrement du SM20 (sans oublier de sélectionner « multibeam ». Par
contre, le chemin du répertoire d’enregistrement aura été conservé en mémoire si le logiciel
SM20 n’a pas été fermé)

H-6 : Appuyer, immédiatement apres le début de I’enregistrement, sur le bouton « OK » de
SMBACq. Le processus est alors relance.
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REMARQUES IMPORTANTES

Lors du premier lancement du temps réel, une fois sur deux la carte Ethernet ne s’active pas
correctement et provoque la perte du tuple 15 (qui est essentiel). Dans la fenétre des messages
de HACSM20Conversion, le message « Tuple 15 was lost » s’affiche alors en rouge. Il faut
dans ce cas, effectuer simplement les actions présentées dans H

Si au bout de quelques secondes ou quelques minutes suite au lancement du processus,
I’application SMBAcq passe, dans son champ « Current File Name », de NomFichier.smb a
NomFichier.001 alors ceci veut dire qu’elle s’est arrétée pour les raisons indiquées dans la
section 4.3 ci-dessous. Il faut alors réévaluer (augmenter 1I’un ou I’autre ou les deux a la fois)
les valeurs des parameétres «Pose Delay » et « Multiple Pose Delay » en suivant les conseils
de la section 4.3.

En prévention au probléeme évoqué ci-dessus, lors du premier lancement du temps réel, il est
conseillé, en suivant la méthode décrite en 4.3, de vérifier la pertinence des valeurs des
parametres «Pose Delay » et « Multiple Pose Delay » en mesurant le décalage entre les
acquisitions du SM20 et I’affichage 3D sur Movies3D et en réajustant ces parametres pour
réduire ce décalage au minimum tout en évitant I’arrét intempestif de SMBAcqQ. Si « Pose
Delay » est trop faible, SMBAcq s’arréte intempestivement (comme indiqué ci-dessus) et s’il
est trop important, le décalage s’accroit progressivement.

En genéral, I’affichage de I’'lHM de SMBAcq se bloque : ceci n’est pas un disfonctionnement
(il réalise tout de méme son travail).

4.3. Gestion des synchronisations (a lire impérativement)

Pour régler la synchronisation entre SMBAcq et le logiciel Simrad SM20, il convient de
comprendre le processus de transfert de données.

A chaque ping recu du SM20, le logiciel Simrad enregistre ce ping recu dans le fichier SMB
pour que SMBACcq vienne le lire afin de I’envoyer sur le PC LAT a HACSM20Conversion.

Malheureusement, SMBAcq travaille plus vite que I’écriture du fichier SMB par le logiciel
Simrad.

Pour régler ce probléeme, apres I’envoie d’un ping, le parametre « Pose Delay » impose a
SMBACcq d’effectuer une pause (180 ms, par exemple) avant I’envoie d’un second ping. Ce
afin que le logiciel Simrad ait suffisamment de temps pour écrire ce second ping dans le
fichier SMB. Si ce second ping n’est pas écrit avant que SMBAcq vienne le lire (a cause d’un
« Pose Delay » trop faible), SMBAcq tente alors de passer a la lecture d’un fichier .001
(hachage des fichiers SMB par le logiciel Simrad afin d’éviter d’avoir des fichiers SMB trop
volumineux) qui n’existe pas. Ainsi, SMBAcq s’arréte en concluant, de maniere erronée, que
I’opérateur a stoppé I’enregistrement.

Pour pallier en partie a ce probleme, uniqguement quand SMBAcq ne trouve pas ce second
ping, le parametre « Multiple Pose Delay » entre en jeu en obligeant, une nouvelle fois,
SMBACcq a attendre I’arrivee éventuelle du second ping durant un temps multiple du « Pose
Delay » (par exemple, si « Pose Delay = 200 » et « Multiple Pose Delay = 2 », le temps
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d’attente sera de 400 ms). Si le second ping n’est toujours pas trouvé, SMBACcq tente alors de
passer a la lecture d’un fichier .001 ou s’arréte si ce fichier n’existe pas.

D’un autre coté, si le « Pause Delay » est trop important, il engendre alors un décalage
progressif important (qui augmente a chaque ping) entre les acquisitions du SM20 et
I’affichage 3D (pouvant aller de 4 secondes au départ jusqu’a plusieurs dizaines de secondes
apreés une dizaine de minutes d’enregistrement).

Il s’agit donc de régler ces deux parametres en tatonnant afin de trouver le meilleur
compromis permettant, d’une part, d’éviter I’arrét de SMBAcq (qui aura alors devancé de
maniere trop importante I’instant d’écriture du fichier SMB) et, d’autre part, de minimiser le
décalage entre I’instant ou un ping est enregistré par le SM20 et I’instant ou ce dernier est
affiché par Movies3D.

Lors de ce réglage, pour juger de ce décalage, il conseillé d’afficher sur Movies3D (PC LAT)
gu’un seul ping (en paramétrant dans le cadre B un « Number of PingFan = 1 » : voir Figure
3-11) et, a partir du logiciel SM20, de changer radicalement la distance d’observation
« Range » (a partir du raccourci en bas a gauche du logiciel SM20 : voir figure 2-2) du SM20
(par exemple, passer de 10 m a 70 m). Pour évaluer ce décalage, il suffit alors de décompter le
temps entre I’instant du changement de distance du SM20 et I’instant ou Movies3D affiche ce
changement (qui doit étre visible par un changement tout aussi radical de I’image 3D).

Quand SMBACcq s’arréte, il faut réaliser les actions présentées en H.
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