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Positionnement acoustique  des engins depuis les navires de surface avec 

 USBL-POSIDONIA => pour des travaux sur des 

immersions de travail <  6000m

NAUTILE   VICTOR6000  et AUV6000

 USBL-GAPS => pour des travaux sur des 

immersions de travail <  3000m

AUV3000 et ARIANE

Navigation dans l’engin est basée sur la centrale inertielle de navigation PHINS avec 

(VICTOR6000 et ARIANE) ou sans (NAUTILE, AUV6000 et AUV3000) recalage automatique 

avec le positionnement USBL acoustique 

Positionnement et Navigation

Centrale Inertielle de 
Navigation PHINS III



A bord pendant la mission

 Positions Acoustiques temps réel (si pas de problèmes de profils de célérité 

ou de calibration de l’antenne ou autre….) peuvent être traitées par outils 

scientifiques (trames NMEA PTSAG)  pour tous les engins

 Navigation temps réel de l’engin (via PHINS) peut être utilisée pour 

VICTOR6000 et ARIANE si pas de défauts majeurs 

 Navigation temps réel de l’engin (Via PHINS) n’est pas utilisable pour 

AUV3000, NAUTILE et AUV6000 => Il faut rejouer cette navigation à terre avec 

DELHPINS

Traitement de la donnée



A Terre après la mission

 Positions Acoustiques temps réel sont vérifiées, corrigées, analysées et post-

traitées pour avoir des positions de référence pour recaler la navigation engin

 Navigation temps réel de l’engin (via PHINS) est vérifiée, corrigée, analysée et 

post-traitée avec le logiciel DELHPINS (expert)

 Navigation de Référence est fournie 

au chef de mission et au SISMER

Traitement de la donnée







Perspectives
Mode non Escorté pour les AUV => pour libérer du temps navire pour d’autres 
travaux 

 Mode Sparse LBL => intégration du distancemetre RAMSES + mouiller et 
calibrer 2 à 3 balises selon la zone de travail (> 1h par balise sur des zones  H= 
3000m)

L’AUV se positionne en stand alone au fond et sa navigation est recalée par les 
positions LBL

 Drone de Surface pour la surveillance                                                                          
et le suivi acoustique de l’AUV depuis                                                                            
la surface

Mode Escorté pour les AUVS : réflexions en cours pour pouvoir obtenir 
« facilement » une navigation fond utilisable en mer



Sparse LBL

PHINS + DVL + RAMSES

3 Seabed Transponders




