Rapport au fil de l’eau
Jour 1 : Mercredi 04/11 
Arrivée vers 10h30
Etat camion OK
Montage antenne BH 
· Réalisation de trous supplémentaires => photos
· Réalisation de trous au centre des paraboles pour évacuation eau => photos
(Pause repas)



Voir fichier positions_essais.xlsx pour les détails des positions et des zones d’essai. 
Voir le fichier correction_coordonnées.xlsx pour refaire les calculs
Alignement antenne : 
· Insertion ampli 2W sur les chemins RF au pied de la tourelle
· Cet ampli est conservé pour les essais de pointage 
· Pilotage en manuel de l’antenne et du générateur en mode CW
· Utilisation d’une antenne cornet en réception (gain aux alentours de 20 dB)
· Process
· Calage fréquence 8GHz pour pointage antenne BB avec faisceau : départ 6°elev, -3°azim
· Pas de 0.5° négatifs puis positifs sur azimut
· Balayage lent => maximum vers -3.1° sur azimut 
· Balayage lent sur élévation, max 5.1 => 5° avec correction inclinomètre -46.8dBm
· Passage sur la petite antenne : 10GHz
· Valeur référence : -63dBm
· puis mouvement vis de réglage pour optimiser (2 axes)
· Pointage sur les 2 axes OK après correction sur élévation
· Vérification OK @18GHz => incertitude plus élevée, niveau plus faible mais pointage actuel dans la plage du maximum avec une incertitude de 0.3-0.4°
· Précisions : on obtient une plage de 0.3-0.4° de valeur de niveau maximal, on essaie de se placer au centre de cette plage pour la valeur retenue.

Passage en mode pointage camion : 
· Orientation conservée de l’étape précédente (-3.1° en azimut, 5° corrigé en élévation)
· Récupération position antenne cible + camion + cap camion, optimum de pointage connu
· Valeurs théoriques : 
· Azimut -3.5°, 
· delta @+0.4° en azimut, corriger le cap de -0.4 pour obtenir le bon résultat
· source possible cap GPS + offset antenne
· élevationélévation 5.3°  
· delta = +0.3°en élévation, corriger l’élévation calculée de -0.3° pour obtenir le bon résultat
· source possible : alignement antenne
· Vérification du pointage PC OK @0.1° près avec fichier Excel => pas de modification des paramètres faits, à faire ultérieurement, les essais avec l’appli ARPEGE ne sont pas refaits ensuite

Jour 1 : Mercredi 04/11 	Comment by GUIHENEUF, ANTHONY: Ce n’est pas le jour 2 ?
Rotation du camion 90° / position précédente angle environ -60° contre 0
· Balayage autour des valeurs attendues
· maximum en -58.40 en azimut, 
· maximum en 4.95 en élévation
· Valeurs théoriques : 
· Azimut -58.75°, 
· delta @+0.35° en azimut, corriger le cap de -0.35 pour obtenir le bon résultat
· source possible cap GPS + offset antenne
· élevationélévation 5.25°  
· delta = +0.3°en élévation, corriger l’élévation calculée de -0.3° pour obtenir le bon résultat
· source possible : alignement antenne
Rotation du camion de 180°/ position précédente angle environ 69°
· Balayage autour des valeurs attendues
· Maximum azimut 68.7-69.2, valeur retenue 68.95° 
· [bookmark: _GoBack]élévation 2 maximum dont un vers 5°, un maximum à 4° manifestement lié à un multi-trajet…
· position moins claire : possibles multi-trajets dans cette position…
· Valeurs théoriques
· Azimut 68.7°,
· delta @+0.25° en azimut, corriger le cap de -0.25° pour obtenir le bon résultat
· source possible cap GPS + offset antenne
· Attention plage plus large, donner moins de poids à cette mesure…
· élevation 5.25°  
· delta = +0.25°en élévation environ, corriger l’élévation de -0.25° pour obtenir le bon résultat
· source possible : alignement antenne
· Attention plage plus large, donner moins de poids à cette mesure…
[bookmark: _Hlk55553695]Retour à la position initiale, angle d’environ 0°
· Balayage autour des valeurs attendues
· maximum en -0.35° en azimut, 
· maximum en 4.9° en élévation
· Valeurs théoriques : 
· Azimut -0.7°, 
· delta @+0.35° en azimut, corriger le cap de -0.35 pour obtenir le bon résultat
· source possible cap GPS + offset antenne
· élevation 5.25°  
· delta = +0.35°en élévation, corriger l’élévation calculée de -0.35° pour obtenir le bon résultat
· source possible : alignement antenne
Vérification dans cette position du pointage de la petite antenne @15GHz : 
· OK dans une plage de +/-0.4dB, en raison du niveau faible reçu par la cible
Inversion des positions : le camion devant la grotte, la cible à EGC
· Maximums mesurés incohérents en élévation, (-3 au lieu de -5°) mais végétation présente sur le chemin… Maximum très étalé en azimut autour de -45°
· Valeurs théoriques : -5.3° élev, -44°.55
· On ignore cet essai, le maximum ne correspond pas au meilleur pointage « optique » …

VALEUR OFFSET CAP 		: -0.35° à intégrer dans une constante existante	
VALEUR OFFSET ELEVATION 	: -0.3° à intégrer dans une nouvelle constante
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	Intitulé des Essais        : Essais aériens préliminaires

	Exigences : 	T-10, T-26
		EXG-FCT-62, EXG-FCT-17, EXG-FCT-18



	Étape
	Procédure
	Résultats 

	Pointage Antenne bande haute
	
	/

	Plateforme et prérequis
	Antennes montées sur la tourelle, elle-même montée sur le véhicule.
Antenne bande basse alignée sur le zéro tourelle
Logiciel de pilotage de la tourelle disponible
Chaîne RF câblée sans les amplificateurs TOP


Outillage de calibration de pointage disponible : PC + GPS + antenne cornet + analyseur de spectre. L’antenne cornet est orientée aussi précisément possible vers le véhicule


	Voir fichier joint positions_essais.xls



Un amplificateur 2W (de fourniture EGC) a été inséré dans la chaîne entre le générateur et les antennes pour augmenter la puissance du signal émis et ainsi faciliter la mesure de niveau sur la cible

	Déroulé des essais
	Essais sous la responsabilité d’EGC.
Principe général : 
1) on utilise l’outillage de calibration de pointage et le logiciel de pilotage de la tourelle pour pointer l’antenne bande basse sur la mire, à la meilleure précision possible
2) on bascule sur une fréquence bande haute, on règle mécaniquement les fixations de l’antenne bande haute pour que son pointage soit optimum sans changer le pointage tourelle
a. Le processus détaillé est donné par EGC, en particulier la façon de vérifier qu’on a bien le même optimum de pointage entre les deux antennes
b. La topologie du test et en particulier la distance antennes/cible est donnée par EGC, à ce stade pas de mouvement de la cible pour compenser l’écart de position des centres de référence des deux antennes.
	Voir procédure plus haut dans le corps du document
Pointage relatif des deux antennes OK

	Calibration du cap GPS / CAP tourelle
	
	/

	Plateforme et prérequis
	Antennes montées sur la tourelle, elle-même montée sur le véhicule.
Antennes alignées sur le zéro tourelle
Logiciel de pilotage de la tourelle disponible, logiciel fonctionnel disponible en mode manuel
Chaîne RF câblée sans les amplificateurs TOP (voir étape précédente)
Outillage de calibration de pointage disponible : PC + GPS + antenne cornet + analyseur de spectre :


Les deux GPS disposent de l’abonnement haute précision (10cm)
Les positions GPS sont stabilisées pour le camion et la cible


Le zéro tourelle en azimut est globalement pointé vers la cible. Le camion est stabilisé
	Voir fichier joint positions_essais.xls
(lien plus haut)

	Déroulé des essais
	1) Relevé des positions GPS et du cap camion
2) 
Corrections des positions relatives antenne GPS/Antenne d’émission : 
3) Entrée de la position GPS cible dans le logiciel
4) Calcul des angles de pointage théoriques (voir le fichier excel précédent)
5) Vérification des angles programmés par le logiciel (prise en compte des paramètres de l’inclinomètre)


6) Vérification RF qu’on est bien pointé :
a. Mesure du niveau reçu
b. Décalage manuel par pas de 0.1° sur une plage de 1° (voire plus si nécessaire), et mesure du niveau reçu (il faut que le logiciel le permette)
c. Sur un axe puis sur l’autre
d. Vérification de l’écart entre l’optimum de pointage et le pointage calculé.
e. En élévation, c’est lié à l’inclinomètre (<0.1°) et au réglage du pointage antenne (normalement négligeable), en azimut, c’est l’offset de cap du GPS, l’erreur du GPS (<0.1°) et l’erreur de réglage antenne (normalement négligeable)

7) Re-test dans les mêmes conditions à plusieurs heures d’écart : pour vérifier cet offset, en intégrant l’offset de cap calculé à l’étape précédente dans le logiciel


8) Re-test avec des orientations camions différentes, a minima 2 points :  + et -90° par rapport au précédent (3ème configuration du schéma de plateforme ci-dessus
 Moyennage des résultats.


9) Vérification, une fois que les paramètres sont OK, sur l’antenne bande haute de la cohérence des résultats : utiliser une fréquence supérieure à 10GHz pour cet essai et vérifier l’optimum de pointage
	Voir fichier joint positions_essais.xls


On utilise un pilotage manuel de la tourelle et du générateur pour émettre en CW, et réaliser la mesure de maximum, les valeurs pointées par le logiciel sont vérifiées a postériori

Voir le corps du texte plus haut pour les valeurs calculées/mesurées et les offsets






Ecart à 0.4° en azimut et 0.3° en élévation.



Erreur confirmée le lendemain à 0.05° près, correction non intégrée dans le logiciel

Erreurs constantes à +/-0.1°, valeurs retenue explicitées plus haut dans le corps du document :  -0.35° en cap et 
-0.3° en élévation


Tests fait à 15GHz, le point à 10GHz a été fait pour le réglage de l’alignement. Résultat OK à +/-0.4° (précision de mesure)

	Essais GPS et inclinomètre
	
	/

	Plateforme et prérequis
	GPS et tourelle installés sur le camion
Retours GPS disponibles : position et cap
Retour inclinomètre disponibles (logiciel de test CEGELEC-ACC par exemple)
Utiliser des points de référence GPS / ou une source de positionnement indépendante (points fixes, récepteur GPS).
Utiliser une ligne d’orientation connue ou un outillage de mesure du cap indépendant (compas magnétique ou autre).
Utiliser un moyen de mesure de l’inclinaison de la plateforme supportant la tourelle.

	Utilisation GPS intégrés et position type google maps pour avoir une idée de l’ordre de grandeur des positions et cap.
Les GPS sont plus précis que tous les moyens de mesure disponibles
Mesure de l’inclinaison plateforme avec un smartphone mais mesure beaucoup moins précise que l’inclinomètre embarqué


	Déroulé des essais
	Démarrer l’ensemble du système Sarigue
Se connecter au module GPS pour pouvoir afficher position et cap
Eventuellement attendre le temps nécessaire pour obtenir la meilleure précision

Se connecter à la tourelle pour mesurer les inclinaisons en tangage et roulis donnés par la tourelle.
	
Précision et inclinaisons cohérentes et prise en compte de ces mesures vérifiées par le pointage RF et la constance des offset mesurés




positions_essais.xlsx
Feuil1



		conversion				pied		metre

						20000		6096.0741282614

						1044		318.2150694952

		conversion coordonnées GPS

				deg		min		sec				deg dec

				43		54		24.84196				43.9069005444

				5		20		35.32368				5.3431454667



		position 1 mercredi PM

		Réglage pointage antenne + premier essais avec arrière véhicule pointé grossièrement vers la cible (azimut tourelle environ 0°)

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.27715				43.8947992083

		long		3		44		19.93095				3.7388697083

		alt		189.1

		cap		289.2



		Cible

		lat 		43		54		24.85476				43.9069041

		long		3		44		36.99403				3.7436094528

		alt		318.1



		roulis		0.1

		tangage		0.1



		position 2 Jeudi AM 1

		Essais environ -60° en azimut tourelle

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.2976				43.8948048889

		long		3		44		19.83777				3.738843825

		alt		189.3

		cap		344.5



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		0.32

		tangage		-0.6



		position 3 Jeudi AM 2

		Essais environ 69° en azimut tourelle														Le parking est situé en vue d'EGC espace environ 150m plus haut et distant de 1,4km

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.36761				43.8948243361

		long		3		44		19.99728				3.7388881333

		alt		189.2

		cap		217.1



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		-0.2

		tangage		-0.68



		position 4 Jeudi AM 3

		Re-test Essais environ 0° en azimut tourelle

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.2934				43.8948037222

		long		3		44		19.93544				3.7388709556

		alt		189.2

		cap		286.4



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		0.14

		tangage		-0.28



		position 5 Jeudi AM 4

		Inversion des positions : camion devant la grotte, cible devant EGC

		GPS camion 

		lat 		43		54		24.89263				43.9069146194

		long		3		44		37.0551				3.7436264167

		alt		318.2

		cap		150.3



		Cible

		lat 		43		53		41.50344				43.8948620667

		long		3		44		20.00513				3.7388903139

		alt		188.5



		roulis		-0.72

		tangage		0.95
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Outil de calibration 
Théoriquement à l’infini, pratiquement à une distance telle que l’écart de position entre les deux antennes soit négligeable
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positions_essais.xlsx
Feuil1



		conversion				pied		metre

						20000		6096.0741282614

						1044		318.2150694952

		conversion coordonnées GPS

				deg		min		sec				deg dec

				43		54		24.84196				43.9069005444

				5		20		35.32368				5.3431454667



		position 1 mercredi PM

		Réglage pointage antenne + premier essais avec arrière véhicule pointé grossièrement vers la cible (azimut tourelle environ 0°)

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.27715				43.8947992083

		long		3		44		19.93095				3.7388697083

		alt		189.1

		cap		289.2



		Cible

		lat 		43		54		24.85476				43.9069041

		long		3		44		36.99403				3.7436094528

		alt		318.1



		roulis		0.1

		tangage		0.1



		position 2 Jeudi AM 1

		Essais environ -60° en azimut tourelle

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.2976				43.8948048889

		long		3		44		19.83777				3.738843825

		alt		189.3

		cap		344.5



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		0.32

		tangage		-0.6



		position 3 Jeudi AM 2

		Essais environ 69° en azimut tourelle														Le parking est situé en vue d'EGC espace environ 150m plus haut et distant de 1,4km

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.36761				43.8948243361

		long		3		44		19.99728				3.7388881333

		alt		189.2

		cap		217.1



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		-0.2

		tangage		-0.68



		position 4 Jeudi AM 3

		Re-test Essais environ 0° en azimut tourelle

		GPS camion 

		lat 		43		53		41.2934				43.8948037222

		long		3		44		19.93544				3.7388709556

		alt		189.2

		cap		286.4



		Cible

		lat 		43		54		24.84196				43.9069005444

		long		3		44		36.9708				3.743603

		alt		317.5



		roulis		0.14

		tangage		-0.28



		position 5 Jeudi AM 4

		Inversion des positions : camion devant la grotte, cible devant EGC

		GPS camion 

		lat 		43		54		24.89263				43.9069146194

		long		3		44		37.0551				3.7436264167

		alt		318.2

		cap		150.3



		Cible

		lat 		43		53		41.50344				43.8948620667

		long		3		44		20.00513				3.7388903139

		alt		188.5



		roulis		-0.72

		tangage		0.95
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Outil de calibration 
Théoriquement à l’infini, pratiquement à une distance telle que l’écart de position entre les deux antennes soit négligeable
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correction coordonnees.xlsx
Sheet1

		CAP



		Cap GPS °		0

		Offset Cap

		Cap Tourelle théorique °		90

		Offset Cap Tourelle/GPS °		0				à évaluer à EGC



		Cap tourelle vrai °		90





		Position Antenne						calculs valables dans 
l'hemisphère nord								Erreurs Position / angle



		Latitude GPS °		45

		Longitude GPS °		5

		Altitude GPS m		200



		Correction camion X m		0.8

		Correction camion Y m		2.5												Erreur liée à l'angle des antennes GPS/axe camion : écart maximal=5°

		Correction camion Z m		0.5												ERREUR DE +5° sur l'angle		95



		Correction distance X m		2.5				X= sur l'axe E/O, avec E positif								Vraie correction X		2.420762151

		Correction distance Y m		0.8				Y = sur l'axe S/N, avec N positif								Vraie Correction en Y		1.0148451153

		Correction Altitude		-0.5



		Rayon terre (km) poles		6356.752				Valeur pour la longitude…

		Rayon terre (km) moyenne 		6367.44				Moyenne entre diamètre au 
pôle et diamètre à l'équateur

		Rayon cercle latitude (km)		4502.4600027985				Valeur pour la latitude…

		Altitude corrigée		199.5

		Latitude corrigée		45.0000071986				vérifié sur le site 								latitude cor bis		45.0000091318

		Longitude corrigée		5.0000318136				https://coordinates-converter.com/fr/decimal								longitude cor bis		5.0000308053

																length of the normal Nr		6388838.29354089



		Position cible / Angles		proche		proche		lointain								Position Xr 		4500539.68606554

		Latitude GPS °		45.00893		45.00893		45.337295								Position Yr 		393748.640530312

		Longitude GPS °		5.004118		5.004118		6.032894								Position Zr 		4487490.1942885

		Altitude GPS m		350		350		10000

																Position Xt'		322.2299586971

		Rayon cercle pour la latitude		4501.7582041444												Position Yt'		991.4553330167

																Position Zt'		150.4146896729

		Rayon cercle pour latitude moyenne		4502.1091034714

																azimut bis		18.0045262037		-0.0078036031		écart négligeable

		Delta X m		321.0787453984				Hypothèse plan car inférieur 2 km								delta X bis		321.1579770719				(0,01°)

		Delta Y m		989.9513743771				ça cloche à grande distance…								delta Y bis		989.7368898878

		Delta Z m		150



		Delta X (m) sur site		80000

		Delta Y (m) sur site		40000



		azimut (/ Nord de visée)		17.9698433022

		azimut(/Nord site)		63.4349488229				PB écart important mais bon…

																correction altitude		0.0000850495

		élévation		8.2016262803

																		0.0001634438

		Utilisation Calculs fournis par JC																0.9999999866

																erreur altitude en m		0.0850495084

		Rayon équatorial a (m)		6378137												altitude corrigée		149.9149504916

		Platitude f		0.0033528107

		First eccentricity squared e²		0.00669438												Site corrigé		8.1970391972

		length of the normal to the Z-axis Nradar		6388838.29281692				                                           ϕ = latitude

		length of the normal to the Z-axis Ncible		6388841.63428482

																		Erreurs lié à la position vraie des antennes quand elle tourne

		Position Xr du radar dans le reper terre		4500539.83047975						 δ = longitude								2 antennes

		Position Yr du radar dans le reper terre		393748.73297531														Erreur Z max (m)				0.3								0.3

		Position Zr du radar dans le reper terre		4487490.04236671														Grosse antenne								Petite antenne

																		ErreurY max (m)				0.3				ErreurY max (m)				1

		Position Xt de la cible dans ce repere 		4499919.15909321				idem avec t au lieu de r…										ErreruX max (m)				0.5				ErreruX max (m)				0.6

		Position Yt de la cible dans ce repere 		394017.811958645				idem avec t au lieu de r…										Latitude GPS °		45		45						45		45

		Position Zt de la cible dans ce repere 		4488297.61822999				idem avec t au lieu de r…										Longitude GPS °		5		5						5		5

																		Altitude GPS m		200		200						200		200

		Position cible dans repere Radar Xt'		322.1504625591

		Position cible dans repere Radar Yt'		991.6701839657														Correction camion X m		0.8		1.3						0.8		1.4

		Position cible dans repere Radar Zt'		150.4146602265														Correction camion Y m		2.5		2.8						2.5		3.5

																		Correction camion Z m		0.5		0.8						0.5		0.8

		azimut °		17.9967226006								tan(az)=xt'/yt'

		elevation °		8.2086963638								tan(el)=zy'/racine(xt'²+yt'²)						Correction distance X m		2.5		2.8						2.5		3.5

																		Correction distance Y m		0.8		1.3						0.8		1.4

																		Correction Altitude		-0.5		-0.8						-0.5		-0.8



																		Rayon terre (km) poles		6356.752		6356.752						6356.752		6356.752

																		Rayon terre (km) moyenne 		6367.44		6367.44						6367.44		6367.44

																		Rayon cercle latitude (km)		4502.4600027985		4502.4600027985						4502.4600027985		4502.4600027985

																		Altitude corrigée		199.5		199.2						199.5		199.2

																		Latitude corrigée		45.0000071986		45.0000116977						45.0000071986		45.0000125975

																		Longitude corrigée		5.0000318136		5.0000356312						5.0000318136		5.000044539



																		Latitude CIBLE GPS °		45.00893		45.00893						45.00893		45.00893

																		Longitude CIBLE GPS °		5.004118		5.004118						5.004118		5.004118

																		Altitude CIBLE GPS m		350		350						350		350



																		Rayon équatorial a (m)		6378137		6378137						6378137		6378137

																		Platitude f		0.0033528107		0.0033528107						0.0033528107		0.0033528107

																		First eccentricity squared e²		0.00669438		0.00669438						0.00669438		0.00669438

																		length of the normal to the Z-axis Nradar		6388838.29281692		6388838.29450178						6388838.29281692		6388838.29483875

																		length of the normal to the Z-axis Ncible		6388841.63428482		6388841.63428482						6388841.63428482		6388841.63428482



																		Position Xr du radar dans le reper terre		4500539.83047975		4500539.24070355						4500539.83047975		4500539.10904394

																		Position Yr du radar dans le reper terre		393748.73297531		393748.983543598						393748.73297531		393749.677081937

																		Position Zr du radar dans le reper terre		4487490.04236671		4487490.18379581						4487490.04236671		4487490.25450804



																		Position Xt de la cible dans ce repere 		4499919.15909321		4499919.15909321						4499919.15909321		4499919.15909321

																		Position Yt de la cible dans ce repere 		394017.811958645		394017.811958645						394017.811958645		394017.811958645

																		Position Zt de la cible dans ce repere 		4488297.61822999		4488297.61822999						4488297.61822999		4488297.61822999



																		Position cible dans repere Radar Xt'		322.1504625591		321.849484659						322.1504625591		321.1472028921

																		Position cible dans repere Radar Yt'		991.6701839657		991.170145886						991.6701839657		991.0701059596

																		Position cible dans repere Radar Zt'		150.4146602265		150.7147532478						150.4146602265		150.7148041565

																								erreur								erreur

																		azimut °		17.9967226006		17.989478445		0.0072441556				17.9967226006		17.9544426342		0.0422799664

																		elevation °		8.2086963638		8.2292755883		-0.0205792245				8.2086963638		8.2317078922		-0.0230115284



https://coordinates-converter.com/fr/decimal
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correction coordonnees.xlsx
Sheet1

		CAP



		Cap GPS °		150.3

		Offset Cap

		Cap Tourelle théorique °		240.3

		Offset Cap Tourelle/GPS °		0				à évaluer à EGC



		Cap tourelle vrai °		240.3						cap camion
/cible		30





		Position Antenne								Pos cible						Erreurs Position / angle



		Latitude GPS °		43.9069146								44.485684

		Longitude GPS °		3.74362642								5.343155

		Altitude GPS m		188.5								177

				  

		Correction camion X m		0.95								0.5

		Correction camion Y m		2.75								1				Erreur liée à l'angle des antennes GPS/axe camion : écart maximal=5°

		Correction camion Z m		0.35								-0.5				ERREUR DE +5° sur l'angle		245.3



		Correction distance X m		-2.8594223997				X= sur l'axe E/O, avec E positif				0.9330127019				Vraie correction X		-2.8953712083

		Correction distance Y m		0.5373113995				Y = sur l'axe S/N, avec N positif				-0.6160254038				Vraie Correction en Y		0.2860516843

		Correction Altitude		-0.35								0.5



		Rayon terre (km) poles		6356.752				Valeur pour la longitude…				6356.752

		Rayon terre (km) moyenne 		6367.44				Moyenne entre diamètre au 
pôle et diamètre à l'équateur				6367.44

		Rayon cercle latitude (km)		4587.5331002724				Valeur pour la latitude…				4542.6944287468

		Altitude corrigée		188.15								177.5

		Latitude corrigée		43.9069194349								44.4856784569				latitude cor bis		43.906917174

		Longitude corrigée		3.7435907074								5.3431667678				longitude cor bis		3.7435902584

																length of the normal Nr		6388429.0844039



		Position cible / Angles				proche		lointain								Position Xr 		4592969.12978214

		Latitude GPS °		43.8948621		45.00893		45.337295				à recopier de colonne F				Position Yr 		300523.077319503

		Longitude GPS °		3.73889031		5.004118		6.032894				28-29-30				Position Zr 		4400776.4468156

		Altitude GPS m		318.2		350		10000

																Position Xt'		-377.6488146865

		Rayon cercle pour la latitude		4588.4618770494												Position Yt'		-1339.4991683172

																Position Zt'		129.8979236624

		Rayon cercle pour latitude moyenne		4587.9974886609

																azimut bis		15.7448877164		-0.0013767276		écart négligeable

		Delta X m		-376.3874328862				Hypothèse plan car inférieur 2 km								delta X bis		-376.3514804386				(0,01°)

		Delta Y m		-1337.7161133314				ça cloche à grande distance…								delta Y bis		-1337.4652753657

		Delta Z m		129.7



		Delta X (m) sur site		80000

		Delta Y (m) sur site		40000



		azimut (/ Nord de visée)		15.7147809194

		azimut(/Nord site)		63.4349488229				PB écart important mais bon…

																correction altitude		0.0001516427

		élévation		5.3320976231

																		0.0002182445

		Utilisation Calculs fournis par JC																0.9999999762

																erreur altitude en m		0.151642724

		Rayon équatorial a (m)		6378137												altitude corrigée		129.548357276

		Platitude f		0.0033528107

		First eccentricity squared e²		0.00669438												Site corrigé		5.3258993079

		length of the normal to the Z-axis Nradar		6388429.0852498				                                           ϕ = latitude

		length of the normal to the Z-axis Ncible		6388424.57413968

																		Erreurs lié à la position vraie des antennes quand elle tourne

		Position Xr du radar dans le reper terre		4592968.95358303						 δ = longitude								2 antennes

		Position Yr du radar dans le reper terre		300523.101936093														Erreur Z max (m)				0.3								0.3

		Position Zr du radar dans le reper terre		4400776.62780894														Grosse antenne								Petite antenne

																		ErreurY max (m)				0.3				ErreurY max (m)				1

		Position Xt de la cible dans ce repere 		4594014.12013833				idem avec t au lieu de r…										ErreruX max (m)				0.5				ErreruX max (m)				0.6

		Position Yt de la cible dans ce repere 		300212.995848396				idem avec t au lieu de r…										Latitude GPS °		43.9069146		44.485684						44.485684		44.485684

		Position Zt de la cible dans ce repere 		4399901.46409778				idem avec t au lieu de r…										Longitude GPS °		3.74362642		5.343155						5.343155		5.343155

																		Altitude GPS m		188.5		177						177		177

		Position cible dans repere Radar Xt'		-377.6848910671

		Position cible dans repere Radar Yt'		-1339.7503879578														Correction camion X m		0.95		1.45						0.8		1.4

		Position cible dans repere Radar Zt'		129.8978686674														Correction camion Y m		2.75		3.05						2.5		3.5

																		Correction camion Z m		0.35		0.65						0.5		0.8

		azimut °		15.7435109888								tan(az)=xt'/yt'

		elevation °		5.3313748329								tan(el)=zy'/racine(xt'²+yt'²)						Correction distance X m		-2.8594223997		-3.3677411883						-2.5679457208		-3.7338524363

																		Correction distance Y m		0.5373113995		0.2516332428						0.5437414595		0.5180212193

																		Correction Altitude		-0.35		-0.65						-0.5		-0.8

		azimut tourelle 		135.4435109888				offset -0,4 @0° confirmé		Attention tangente pi périodique donc possibiité d'ajouter 180°  

		azimut -180°		-44.5564890112				offset -0,45 @-60°										Rayon terre (km) poles		6356.752		6356.752						6356.752		6356.752

								offset -0,3 @+70°										Rayon terre (km) moyenne 		6367.44		6367.44						6367.44		6367.44

																		Rayon cercle latitude (km)		4587.5331002724		4542.6944287468						4542.6944287468		4542.6944287468

																		Altitude corrigée		188.15		176.35						176.5		176.2

																		Latitude corrigée		43.9069194349		44.4856862643						44.4856888927		44.4856886613

																		Longitude corrigée		3.7435907074		5.3431125236						5.3431226112		5.3431079059



																		Latitude CIBLE GPS °		43.8948621		43.8948621						43.8948621		43.8948621

																		Longitude CIBLE GPS °		3.73889031		3.73889031						3.73889031		3.73889031

																		Altitude CIBLE GPS m		318.2		318.2						318.2		318.2



																		Rayon équatorial a (m)		6378137		6378137						6378137		6378137

																		Platitude f		0.0033528107		0.0033528107						0.0033528107		0.0033528107

																		First eccentricity squared e²		0.00669438		0.00669438						0.00669438		0.00669438

																		length of the normal to the Z-axis Nradar		6388429.0852498		6388645.70581704						6388645.70680112		6388645.70671447

																		length of the normal to the Z-axis Ncible		6388424.57413968		6388424.57413968						6388424.57413968		6388424.57413968



																		Position Xr du radar dans le reper terre		4592968.95358303		4538144.06641689						4538143.89445352		4538143.80823283

																		Position Yr du radar dans le reper terre		300523.101936093		424435.275456723						424436.06535687		424434.882366038

																		Position Zr du radar dans le reper terre		4400776.62780894		4446877.15031738						4446877.46380952		4446877.23524204



																		Position Xt de la cible dans ce repere 		4594014.12013833		4594014.12013833						4594014.12013833		4594014.12013833

																		Position Yt de la cible dans ce repere 		300212.995848396		300212.995848396						300212.995848396		300212.995848396

																		Position Zt de la cible dans ce repere 		4399901.46409778		4399901.46409778						4399901.46409778		4399901.46409778



																		Position cible dans repere Radar Xt'		-377.6848910671		-128885.131030028						-128885.941268442		-128884.760138456

																		Position cible dans repere Radar Yt'		-1339.7503879578		-64387.6817008011						-64387.9578190719		-64387.9552862365

																		Position cible dans repere Radar Zt'		129.8978686674		-1483.9792102948						-1484.1483530396		-1483.8244934731

																								erreur								erreur

																		azimut °		15.7435109888		63.4544709912		-47.7109600024				63.4545167616		63.454307742		0.0002090196

																		elevation °		5.3313748329		-0.5901347974		5.9215096303				-0.5901985812		-0.5900741335		-0.0001244477





Feuil1

		conversion				pied		metre

						20000		6096.0741282614

						1044		318.2150694952

		coordonnées GPS

				deg		min		sec				deg dec

				43		54		24.84196				43.9069005444

				5		20		35.32368				5.3431454667

				5

		GPS camion 

				pos1 mercredi PM												pos2 jeudi AM1s												pos3 jeudi AM2s												pos4 jeudi AM3s												pos5 jeudi AM : inversion camion <=> cible

		lat 		43		53		41.27715				43.8947992083				43		53		41.2976				43.8948048889				43		53		41.36761				43.8948243361				43		53		41.2934				43.8948037222				43		54		24.89263				43.9069146194

		long		3		44		19.93095				3.7388697083				3		44		19.83777				3.738843825				3		44		19.99728				3.7388881333				3		44		19.93544				3.7388709556				3		44		37.0551				3.7436264167

		alt		189.1												189.3												189.2												189.2												318.2

		cap		289.2												344.5												217.1												286.4												150.3

		cible

		lat 		43		54		24.85476				43.9069041				43		54		24.84196				43.9069005444				43		54		24.84196				43.9069005444				43		54		24.84196				43.9069005444				43		53		41.50344				43.8948620667

		long		3		44		36.99403				3.7436094528				3		44		36.9708				3.743603				3		44		36.9708				3.743603				3		44		36.9708				3.743603				3		44		20.00513				3.7388903139

		alt		318.1												317.5												317.5												317.5												188.5

		cap		289.2												289.2												289.2												289.2												289.2

		roulis		0.1												0.32												-0.2												0.14												-0.72

		tang		0.1												-0.6												-0.68												-0.28												0.95
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