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Récemment, M. Pierre Cauchy s’est intéressé a équiper un
planeur sous-marin par un hydrophone afin de repérer
avec précision ou se trouvent les mammiferes marins pour
éviter leurs collisions avec les navires. Cependant, I'ajout
de I’hydrophone au corps du planeur a altéré la mesure de
la vitesse du vent utilisée pour prédire les ouragans.

Loptimisation du bruit propre du planeur permet de
surveiller 'océan plus précisément a travers |'application
| des moyens de mesure acoustique in situ, d’investiguer la
vie sous marine et de protéger les espéces vivants, ainsi

que la prédiction de I'état de la mer a partir la mesure de
la vitesse du vent a la surface.
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Ce projet a pour objectif d’étudier I'effet du couplage
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niveaux d'excitation, afin de s’assurer de l'intégration
de ce dernier sans affecter la mesure des autres |
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