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OBJECTIFS — ENJEUX SPECIFICITE TECHNIQUES

Les objectifs principaux de mon stage sont de La sonde M10 mesure toutes les secondes les profils
comprende, analyser et certifier les mesures de |a de temperature, d’humidité relative et de vent.
sonde MODEM M10. Pour obtenir une humidité representative du milieu

Les sondes M10 et les algorithmes de traitements étudie, le capteur d’humidité doit étre a la méme
doivent répondre a un cahier des charges en température que l'air.

termes de qualité de mesures tres strict que le Le rayonnement solaire a cependant pour impact
SIRTA, couplé a la station Météo-France souhaitent d’augmenter la temperature du capteur d’humidité.
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températures de l'air et du capteur d’humidité. 200 premiers metres de son vol. Correction appliquée dans le logiciel EOSCAN actuel
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