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RÉSUMÉ

Objectif :

Etudier et évaluer les performances d’un système Sonar à Ouverture Synthétique
Multistatique [1] pour la détection, la localisation et la classification de cibles en Acoustique
Sous-Marine (ASM).

Modélisation des cibles :

Calcul du champ diffracté par un objet cylindrique de section quelconque à partir d’une
Représentation en Intégrale de Frontière [2] et de l’Approximation de Kirchhoff [3][4].

Algorithmes d’Imagerie :

Adaptation de 3 algorithmes d’imagerie dédiés au Radar Bistatique [5] : l’algorithme de
Filtrage Adapté, l’algorithme de Rétro-Projection et le PFA (Polar Format Algorithm).

Performances en configuration multistatique comparé au monostatique :

Etude de la résolution pour chaque Configuration et images de différents objets à partir de
données expérimentales.

I PROBLEME DIRECT EN 2D

1. Représentation en intégrale de frontière du champ

diffracté par un objet cylindrique de section quel-

conque

LE Théorème de Green permet d’écrire :
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2. Modélisation du champ diffracté par un objet cy-

lindrique de section quelconque par l’approximation

de Kirchhoff

Chaque point du contour Γ12 de la cible est assimilée à un petit dioptre plan (approximation
de Kirchhoff), le champ diffracté et sa dérivée normale s’écrivent donc de la façon suivante :

{
P d = σ P i

∂P d
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tel que,
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Modélisation du champ diffracté obtenue en introduisant l’approximation de Kirchhoff dans
le représentation en intégrale de frontière :
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II ALGORITHMES D’IMAGERIE

1. Introduction

Trois algorithmes d’imagerie utilisés en radar bistatique sont à l’étude : le Filtrage Adapté
ou Corrélation Temporelle, l’algorithme de Rétro-Projection (également utilisé en imagerie
médicale) et le Polar Format Algorithm. Ils impliquent une approximation “Points brillants”
(même réponse suivant les angles et suivant la fréquence).

2. Filtrage Adapté ou encore Corrélation temporelle

3. Rétro-Projection(gauche) et PFA (droite)

III PERFORMANCES EN

CONFIGURATION MULTISTATIQUE

COMPARÉ AU MONOSTATIQUE

1. Géométries des deux configurations

Monostatique Multistatique

2. Images reconstruites à partir de données expéri-

mentales avec l’algorithme de Rétro-Projection
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En monostatique 2 CP ⊘ = 1.1mm espacés
de 1.3cm
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Image monostatique cylindre creux (CC)
⊘ = 2cm
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En monostatique CC fermé par 2
demi-sphères ⊘ = 2.6cm
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IV CONCLUSION ET PERSPECTIVES

– Pbm direct : Vérifier la validité de l’approximation de Kirchhoff pour des cylindres circulaires
élastiques.

– Introduire l’Approximation de Kirchhoff dans les algorithmes d’imagerie car réponses des
cibles élastiques plus complexes en ASM qu’en radar (“points brillants”).

– Comparer les performances des 3 algorithmes.
– Expérimentation en cuve limitée par les transducteurs, taille cuve : meilleure résolution pour

la configuration multistatique, faire étude théorique avec fonction d’ambigüıté.
– Objectif de fin de thèse : avoir un algorithme performant dans une configuration donnée

pour classifier des cibles en ASM avec un SOS Multistatique.
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