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1. Motivation

Lorsqu'il pleut, de l'eau s'accumule sur
les radomes des radars nuage. Cette eau
atténue le signal d'une grandeur non
connue. Dans ces conditions, la quantite
d'eau mesurée devient largement fausse
avec une erreur pouvant atteindre un
facteur 10.
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3. Solution

Nous explorons la possibilité de mesurer la quantité d'eau
sur le radome, afin de la relier a l'atténuation, et ainsi

corriger la mesure de réflectivité.

Le capteur proposé est une antenne « loop », une bobine
de fil conducteur placée sous le radome. La valeur de
I'impédance change en fonction de la masse d'eau sur le

radome.

Le parametre S11 est proportionnel a la différence

Nouveau capteur d’eau sur radome pour
corriger I’atténuation du radar nuage

pendant la pluie
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2. Radar BASTA

Le

radar BASTA est un radar nuage

fonctionnant a 95GHz, détectant l'eau, et donc
les nuages. || mesure:

d'impédance entre I'antenne et le reste du montage.
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5. Perspectives

Les pics de la
magnitude de S11

Déplacement en fréquence du pic 333MHz en fonction de la masse d’eau

La position, via le temps de trajet entre
I'émission et la réception

La vitesse grace a l'effet Doppler

La quantité d'eau, grace a la puissance
reflechie

Utilisation de pic sur $S11

Courbes moyennes de S11 pour chaque masse d’eau

IPSL BASTA Doppler non-scanning cloud radar, Palaiseau @ ¢ )
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Nous voulons corriger les mesures du BASTA sous la pluie !
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Lorsque nous tracons la magnitude de S11
en fonction de la frequence, nous obtenons

reux pics. Ces pics se déplacent en
de la masse d'eau sur le radome.

i Nous choisissons ici le pic a 544MHz, le
suivre nous donne une
masse d'‘eau, méme s'il sature a environ 7
grammes d'eau.
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Déplacement en fréquence du pic 544MHz en fonction de la masse d’eau
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Courbes moyennes de S11 pour chaque masse d’eau (zoom sur le pic 544MHz)
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Exemple prometteur avec les
déplacements des pics a 333MHz et
367MHz complémentaires
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