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PREFACE

This third edition of the Special
Puklication No.44 has beep drawn up by
an ad hoc working group formed frem nine
valunteering Member States for the
specific task of reviewing Chapter 1.
IRQ Standaxds for Hydrographic Surveys,
in the Llight of technological advances
and expervience since the second edition
was published in §98Z.

Thanks are due tc the members af the
working group for the very considerable
time and effort devoted to tnis import-
ant task.

& majority of Member States of the [HOD
contlirred ia the inclusien in 5P 44 of
the ‘"Classification Criteria for Deep
Ocvean Soundiags® sucbmitted to the XIth
Irternational  Hydregraphic Conference
{CONF . XI/DCC. 64 . They appear as Chapter 2

By Circular Letter 4571935, the Member

States agreed the new Criteria far the
Elimination of Doubtful Data, and that
they should be incliuded in SP44.  They

now form Chapter 3.

S5F44 will b reviewed and updated at
intervals of 7 years.
Chapter 1

The IHO Standards for Hydrographic

Surveys Is intended to provide guidance
to hydrographic surveyors relative to
the minimum acceptable staandazrds f{or
sQrVeys.

Chapter 2

The <Classificatiaon
Sea Soundings is intended to offer a
uplferm set of criteria for classifvisg
bathymetric soundings after they have
beet taken, for records purposes and the
guidance of cartcgraphers, scienbists
and cther users.

Criteria far Deen

PREFACE

Cette troisidme édition de la puslication
spéeiale Mo 44 a été &laborde par un groupe
de  travail ad hoe formé de neuf Etats mem-
bge§ qui se sont portés volontaires pour la
revision spécifique du chapitre ! , Nermes
OHL pour les levés hydregraphiques. ccmpte
tert  des  progrés techpologiques et de
l'expérience acquise depuis la publicaticn
de Pa deuxibme édition ap 1952,

Hous exprimens ici pos remerciemspts
memores de ce groupe de travail paur
efforts et ls temps tensidérakiles Ggu'ils
consacris & cette impcrtants tiche.

aux
les
oot

La majorité des Etats membres de 1'OHI ont
doané leur accord pour que scient inclus
dans la PS5 44, les “Criktéras de classi-
fication des sondes en eau profonde”, soumis

}urs de 1la XIe Conférence nydrographique
itterpationale

{CONF.XI/DOC.&).  Ceux-gi
constituent le chapitre 2.

Les Erats membres ont approuvé par lettre
circulaire 45/1985 las nouveaux eritidres
pour l'éiimination des donndes douteuses et
leur inciusion dans ia PS 44. Ceux~ci for—
ment maintenant te chapitre Ei

La PS 44 sera révisée et mise i jour tous
les cing ans.

Chapitre 1

Herdes OHI pour les levés hydragrashi-

ques ¢ elles sont destindes 3 servir de

guide aux hydrographes, en e
les pormesz minimales
levés.

qui egncerne
acceptables pour les

Chapitre 2

Critéres de classifizaticn des sondes en
eau profonde ils sont destinés A& fourair
un - ensemble de  critéres uniformes cour la
classification des sondes en eay p}nfcnée
dés  leur recueil, & des fins d'archivags et
danz le but d'orieanter les cartagraphes, les
selentifigues et les  autres ‘usage:s.



Chapter 3
The Procedures for Eliminatien of
Doubtful Data provide a basis whereby

features charted as deuhtful (ED, PO,
SO, PA) may be considered as proved to
exisk, or disproved, in order that
decisive chart action may be taken.

November 1987

Chapitre 3

Méthodes pour 1'&limination des données
doutenses : les critdres pour 1l'élimination
Qes données dauteuses constituent une hase
&u moyen de laquelle les éléments portés sur
la carte on tant que douteux {ED, PD, 8D,
PA) peuvent 8tre considérés comme existants
o0 hon-existants en vue ge prendre  les
mesures nécessaires du point de vue carto-
graphique.

Novembre 1987
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CHARTER 1

THO STANDARDS FOR
HYDROGRAPHLC SURVEYS

Intreduction

In drawing vp the standards for Chap-
ter b, hydroqrapnic SUIVEYS werse
classified as those conducted for the
purpose of ceompiling naukical charks
gensrally used in marine navigaktion.
special  surveys for engineering and
vesearch projects were ot considered.
The study confined itseif to determining

the density and precisich of
measurements necessary to  portray the
L-1-F) nottom and othexr featuras

sufficiently ascurately for navigational
purpcses.

The pilanning (for eacn hydrographic
survey and the prepasration of appropr-
iats specificationzs iz 2 unigue task,

and it is not possikble to prepare a
treatisa on accuracy standards fcor
hydrographic surveys which wauld be

applicable for any area to be surveyed,
Tne density of scunding and the precis-
ion of measurements depends ob several
factaors the deptn of water, the com-
position and confiquration of the hot-
taoth, and the type af shipg which willt
navigate in the area all need to ke
considered.

Cerkain degress <f accuracy are,
nevertheiess, caomrenly acceptaple  for
hydrograpnic  operaticns, and it is
reasonakie that such standards snculd be
stated in order that they may serve as a
quide for planning et adegquate hydra-
graphic survey.

Hydregraphic survey daka which do nek
canform to the standards provided in
this decument are always to be noted as

te the accuracy limitatiens. In the
interests of speed and the magnitude of
the task, recourse may be had to the use
of ruaning suwrveys, skeich surveys aad

to the use cf survey agulrment or
procedures which do not meet the staa~
dards set forth herein. -In certain
circumstances, data Ercm  such surveys
may ma an  improvement ok existing in-
farmaticn  but these data are acceptakls
enly 1if cisarly designated  as nop-

standard. Data derived from bachnclegies
which are stiil wunder development such

CHMWPITRE 1

NOBMES OHI PCUR LES
LEVES HYTRCGRAPHIQUES

Introduction

Lors de E'élaboration des normes da cha-
pitre 1, on a considéré camme "levés hydro-
graphigues* Les levés gqui sont effectuds
dans le hut détakiir dag cartes marines
utilisées généralement pour 1a navigation.
Les levés spéciaux effectuds en wvue de
projets dtingénierle ou de recherchs n'ant
pas 81L& pris an considération. L'étude s'est
bornée a la déterminaticn de 1a densits et
de la précision des mesures nécessaires pour
abtenir une reprisentation des fonds marins
et des  détails terrestres suffisamment
précise pour les hescins de la navigakign,

la conception d'un levé hydrograshique et
la préparation des spécifications appro-
Prides est un trawail spécifique et il n'est
pas poussible d'élaborer un recusil de normes
da précision wvalable pour I'ensemble des
zohes A hydrographier. La densité des sondes

et la précision des mesuzes dépendent de
plusieurs  facteurs + la profendeur, la
#nature et la configuration du fend et le
type de navires gqui naviguerant dans la
Zong, tout cela doit &tre pris en ccasi-
dération.

Méanmoins, différents degrés de précision
sont généralement accepkés pour qualifier
les levés hydragraphigques et 11 coavient
d‘établir les normes correspondaites qui
pourraient servir de base & ia validitien
d'un Levd hydrographigue.

Four les données issues de lavés hydro-
graphigues nen cenformes aux normes fournies
par ce document, oF mentionner: toujours les
limitations de la précision. Four des rai=-
soms  de rapidita et 4'impertance de la
tiche, on peut &tre obligé de vecourir i deg
levés expéditifs ou sommalres cu & 'utilisar
des instzuments et des méthedes non confer-
mes  FuXx normes ekablies  ici. Las denndas
proverant de tels levés peurzronf® amélicrer
1'information existante mais elles ne peu-
vent #tre acceptdes que si 11 est clairement
indiqué qu'slles ne sont pas confcrmes aux
tarmes. Les dennées cbtenues 3 partir de
techaclogies encore au stade du davelop-
pement comme la télédétection ou la&s sytimes



as remote sensing and electro-optical
systems should always be designated
non-standard until  such  data  are

certified as meeting the standards.

Methaods cof calibratien, statistical
analysis of the results, etc, necessary
to attain the specified accuracy, arse
net stated, as these matters are beyond
the scope of this study and should be in

appropriate instruction mappakls. How-
ever, these matters were studied and
taken into account in establishing the

accuracy standards.

électro-optiques seront classées nop con-
formes aux normes tant que leur usage n'aura
pas &été normalisé,

Les méthodes d'étalonnage. d'analyse
statistique des résultats, ete., nécessaires
pour ebtenir la précisian reguise ne sopt
pas traitées car il s'agit 13 de sujets qui
sortent du cadre de cette é&tude et qui
doivent se trouver dang des manuals
d'instructions appropriész. Ils ont cepel-
dant, été étudiscs et pris en compte pour
L'établissement des normes de précision.



THE STANDARDS

PART 1.A - SCALE QF SURVEY AND
CENSITY OF SOUNDINGS

Section T.A.1 - Seoale of survey
1.4.1.1
The scale at which a survey is e

he plotted determines to a large exteat
the minimem accuracy with which measu-
vements should be made and the amount of
detail +thkat «<an pe included. The scale
iz determined cut of necessity from: the
intendad use of the survey, the Lfopogra-
phical complexity of the bottem and
adjacent coastline, and a compromize
between the time and effort available.
As & guide, the scales in Sectien 1.A.1
and the line spasing in Hectien 1.A.2
are recommended, The =scale adepted
should never be smaller than that of &he
intended chart,

1.4.1.2

Ports, harbours, channels and pilotage
waters should be surveyed at a scale of
1718 000 or larger.

T.ALLS

Harbour approaches and other wWaters
used reguiarly by shipping should be
surveyed at & scale <f 1/20 000 or

larger, but never smalley than 1/25 000.

i.A.1.4

Coastal areas t¢ 2 general depth of at
least 30 metres 140 metres where super-
deep-draught vessels are  expected to
operzte, ar where the existence of
wrecks or oiher hazards is suspected)
shoyld be surveyed at a scale af
1/50 000 or larger.

1.A.1,5

Hydrographie surveys in depths bebtween
30 metres and 233 metres may be copduct-
ed at a =cale smaller than /30 C0C.
dependent on  many factors, the most
critical of which are khe imoortasce of
the area covered and the depth and
bottom configquration. The scale shaould
not be smaller than t/100 44, excect in
unusual clroumstances.

LES NORMES

PARTIE 1.4 - ECHELLE LU LEVE ET
DENSYITE DES SONDES

Section 1.A.1 - Echelle dy levé
ALY

L'échelle & laquelle un levé dait 8tre
rédigé détermine, dass une Large mesure, lz

précision minimale que les mesures dejvent
atteindre ot Lla guantitd de détails gui
peuvent y &tre inclus. Le choix de |'dchells
résulte Qe P'usage auquel le levé doit
repondrs, la complexité des fonds marins o3
de la cbte enfin d'un compromis entre le
temps dispenisle et les wevens qui peuvent vy
etre consacrés. Comme ccnsigne, il est
recommandé d'adopter les echelies gqui sont
indigquées dans la section 1.A.1 et 1'espaca-
ment des profils indiqué dans  la sectiea
1.A.2. L'échelle adeptée ne sera Jamais
inférieure 3 celle de la carte projetde.

T.h1.2

Les leves des ports, chenaux st zones de
pilotage seront exBecutés & une éehelle da
1/10.00% cu supérieurs.
1.A.1,3

les levés des approches das

ports et
d'autres eaur réquliérement fréquentées par
les pavires seront executés 3 une  échelle
du £/20 000 cu supérieure, mais jamais i une
echells inférieure au 1/3%.004.

PLALELL

Les esux cdtidres, jusqu'd use profeadeur
d'au mging 30 métres (40 métres la ol les
gres pétroliers sont appelés 3 circuler et
o1 an  peut soupgooner 1'existance d'epaves
ou de dangars) seront levéds & i'échelle do
1430800 ou supérieure.

L.ALLS

Les levés hydrographiques par
Eondeurs corprises entre 30 et 232 meétres
peuvent @tre exdeUtés A une échelle infé-
rieure au t/50.000 deéterminée 3 sartir 4e
différents facteurs dont les plus .mpertants
tiennent aux dimensions de la zone & couwpir
ainsh gu'a la profondeur et la configuratizn
du  fond. Sauf exception, L'schelle ne
devrait pas 8tre inferieure au 1/105.000.

das prao-



wtion 1.A.2 - Interval between
sounding lines

A2

The interval between sounding lines
tould be debtermined having regard to
e significance af the arez and to the
ypographical character of  the sed
toor, water depth, the coverage pro-
ided by the sounder, and the means
vailable for searching hetween lines.

AL22
In principle, the interval between
rihcipal sounding lines should be not
gre than 18 mm at the scale af the
grvey.
AL2.3
The interval recommended in 1.h.2.2
ust be reduced where the sea floor is
bnermally  irregular  and may e

ncreased when multi-beam echo-sounders
r means of searching £for anomalies
etween lines are in use,

AT

All anomalous depths previously re-
wrted in the survey area and those de-
ected during the survey should be
samined in greater detail and, if
wonfirmed, +the least depths over them
letermined. Whenever practicable,
imomalous depths reported near the

jurvey arsa should alsc be examined.

1.A.2Z.5
Cross check lines normal o the princ—
ipal scunding lines sbould always ke

run whenever sea-bed conditions make it
pessible to confirm, Dy this methed. the
accuracy of pesitioning, scunding. and
tidal reduckions. The interval ketween
cross-check lines should nermally he no
more than 13 times that of the principal
sounding lines.

Seckion 1.A.3 - Interval between plotted
soundings

1, A3

Seundings pletted  along principal
sounding lines snould be selected giving
priority to peaks, deeps and points of
change in siape. Intermediary soundings
should then be selected at intervals pot
exceeding 5 mm at the scale of surveys,
except where the seabed is even, when

Section 1.A.2 - Espacemenit eptre les
profils de sonde

1.A4.2.1

L'espacement entre
sera dafini en fonction
la zona, ainsi que
topographiques du fond  marin, de la
profondeur, de la surface sclairée par le
sondeur et des moyens  disponibles pour
12s recherches entre profils,

les
de

profils de sonde
1'importance de
des caractéristiques

1.8.2.2

En rigle genérale, l'espacement entre les
profils du levé régulier n'excédera pas
10 mn & l'échelle de rédaction du leve.
1.4.2.3

L'espacement recommandé au peint A.2.2

sera redult lorsque le fond marin est anor-
malement irrégulier. II pourra &tre aug-
menté lorsque des sondeurs multi-faisceaux
ou des appareils de recherches des anomalies
entre profils sont mis en oeuvre.

1.4.2.4

Toutes les profondeurs ancrmales signalées
antérieurement dans la zone & lever, ainsi
gue celles découvertes au cours du leyé
seront examinées plus en détail et si elles
sont confirmées, les profondeurs minimales
seront déterminées chague fois que cela sera
possible, les profondeurs anormales signa=
lées au voisinage de la zone 3 lever seront
également étudiéss.

1.A.2.5

Les profils traversiers des contrdle,
perpendiculaires aux profils du levé régu-
Lier seront systématiquement suivis lorsque
les caractéristiques du fond permettent d&e
confirmer au moyen de cette méthode 1'exac-
titude du positionnement, de la soende et des
corrections de marée. ['espacement entre les
profils traversiers de contréle, en ragle
générale, n'excédera pas plus de quinze fcls
celui des profils de sonde du levé réqulier.

Section 1.A.3 - Intervalles entre les sondes
portées sur la minute
PLALT '

Le cheiv des sondes le long des proflls de
sonde sera effectue en donnant la prioriteé
aux points hauts, aux point bas et aux
points de changement de pente. Les sondes
intermédisires seront alors choisies de
fagon & ce que l'intervalle entre deux
sondes pe dépasse pas 5 mm & 1'echells de



the interval may be increased to 10 mm.

Seetion 1. A.4 - Spacing of positicn
Fixes

T.h. .0

The interval between position fixes on
the survey shest shall in priccivle be
no greater than 40 mm. If the wvessel iz
stasred on an arc. the intervel sheald
be reduced to permit accuracy in glot-
ting intermediary soundings.

Section !.A.5 - Recommended tracks
1A )
Every track vrecommended for navi-
gation should be sounded  alang  znd
preferably  sonar swepk by either a
muiti-beam, or sidescar or a high

definition secktor-scanninmg sanar o

ensure complete covarage of the track
and its adjacent area. En areas net
cavered by a  standard large sgeale
hydrographic  survey, at least three

combined sounding and sonar lines sheuld
ba rus; one 4aloag the centre line and
ofe oo each side af the track.

FART 1.8 - BOSITIONS

Section 1.8.1 - Horizontal contrel
1.B.1T.1

Primary shore contrcl polats should be
incated by survey mathods gt oan accucacy
af 1 part in 14 000. AWhere the survey
iz exteasive, a higher degres of azcu-

racy must be adopted tc ensure kthat ihe
relative positions are in errcr by oo
more than 0.25 mm at  the scale of the
SUTVEY.
t.B.o1.2

When satallite positicning is uzsed ko
determine the lecaticn_ of shore stas
tians, ties should %e made kc the local

herizontal datum.

1.B.1.3

Where nao
paist  af
teatral
nomical

gecdetic cootrol exists, a
crigin  for the horizonta:l
should ke determined Ly astro-

obsarvations or satellite pasic-

rédaction du fevé, excepté dans les zones 3

fond plat of cet jintervalle pourra etre
avgmenté jasqu'd 10 mm.

Section 1.A.4 - Espacement des
pesition de scnde
leu stations de sonds)

stations de

1.4

En régle générale, i espacement le leng du
Profll entre deux stations de sonde ne sera
pas sur la miscte du levé supérieur 3 £0 mm.

§i le navire suit un profil courbe, ces
espateérent  sera réduit pour permetire gne
plos grande précision des sondes inter-

médiaires interpolées.

Section 1.A.5 « Voles recormanddes

AR50

Toute voie recommandée 3 la navigatian
fera 1'ohjet d‘un sondage sur toute sa
lengueur et de préférence tre explarée i
l'aide d'un sonsr  [soner mulfifaisceacx
sonar  latéral, sonar & balayage de haute

définition} en vue d'assurer la touverture
complete de la vole et des zones adjacentes,
Dans les zones non  couvertes par un lavg
4 grande échelle répondant aux nermes, trois
protils serent suivis en combinant  sondeur
vertical et somar : sur jas long de 1a ligne
centrale et un de chague cdté de la voie,

PARTIE 1.5 - POSITIONS
Section 1.B.1 - Canevas géodésique

T.B.L.T

Les coordonnées des peints géoddsiues
principaux & terre seroat détermindes gar
des méthodes assurant une arécision du
1/19.000. Lorsque le 1levé est drandn, il
sera nécessaire d'obtenir on  degri de pré-
cislon supérieur pour garantiz sur les sosi-
tions relatives wune erresr inférisure &
0,25 om & l'echelle du leve.

T.E. 1.2
Lorsgua les coordoanées des points geo-
désiques sont détermindes Far  satellice, en

rattachera c¢es polnts au sysiéme geodésique
local.
1.8.1.1

Lorsqu'il n'existe agccun réseay géadé-
stgue, on déterminera

Uk cainat erigine du
1'aide d'coservaticns
d'un systéme de posi-

canevis géodesigue &
astronomigues oo



ioning, ¢&he probable errer of which
sheuld not exceed 2° of arc or about 50
metrasg,
-

Secondary stations, required for local

positioning {usually visual! which will
not be used far extending the contral
should be located such that the error
does not gxceed 0.5 mm at the scale af
the survey.
1.8.1.5

The position ef soundings, dangers,

and all other significant features
should be determined from field cbhserv—
ations, relative to shore control, or
directly using satellite positioning
such that there is a 95 percent probab-
ility that the true position lies within
a circle of radius 1.5 wm, at the scale
of the survey, about the determined
positicn. It is strongly recommended
that whenever positions are determined
by the intersection of lines of pasit-

ion, three or more such lines should be
used.
1.B.1.8

The pesition of [ixed navigaticnal

aids and offshore installations projec—
ting above water should be determined,
whenever practical, to the same standard
as primary stations.

P.B.1.7

The positions of floating aids to
navigaticen should be determined tu the
same accyracy stated In Section 1.8.1.5

PART 1.C - DEPTHS

Section 1.C.1 - Measured depths

1.C.1 0

The tetal error in measuring depths
should, with a probability of at least

80 percant, not exceed:

tal 0.3 metre from O to 30 metres

{b} 1% of depths greater than 30 metres
P.C01.2

Measursd depths should be reduyced to
the scunding datum by the application of

tionnement par satellite,
ne devra pas, dans ce cas,
2" d'arc, soit environ &0

L'erreur probable
&tre supérieure i
métres,

P.B.1.4

Les points géodésiques secandairas, nécés-
saires au positionnement local tgénéralement
optiquel qui ne sarent pas utilisés pour
Flextension du canevas géedésique principal
seront placés de telle manidre que l'errsur
n'excéde pas 0,5 mm &-1'échelle dy levé.

P.B.31.5

La position des sondes, des dangers oy de
tout autre élément sighiFicatif sera déter-
minde 4 partir d‘observations sur le
terrain, par rapport aux paints du canevas
géodésique 4 terre, ou directement au moyen
d'un systdme de positionnement par satel-
lite. i1 devra &tre fait en sorte gtie la
position réelle se trouve dans un cercle de
FeS mmo 3 l'échelle du levd de la pasition
déterminée avec une probabilité de 95%. Il
st vivement recommandé que chaque feis que
les positions sont détermindes par inter-
section de lieux de position, trois ds ces
lieux au minimum soit wtilisds.

1.8.1.6

La position des aides fixes & 1a navi-
gation et des installations au large dmer-
geant de la surface de I'eau sera déterminée
chague fols que cela sera pessible avec la
méme précision que celle des points géodé-
siques principaux.

1.8B.1.7

Les positions des aides floktantes 2 la
navigation [balisage flottant} seront déter-
mindes avec la précision indiguée dans la
section 1.B.1.5.

FPARTIE 1.C ~ PROFOMDEURS

Section 1.C.1 - Profondeurs mesurees
1.C.1.4
L'erreur totale dans 1a mesure de 1z

profondeur ne devra Pas avec une probabilité
d'ay mains 90% excéder

{al 0.3 métre pour les profendeurs de 0 i
3 métres

th} 1% de la profondeur pour les profan-
deurs  supdrieures & 30 métres.

1.C.1.2

Les profondeurs wmesurées serent rapportées
20 Riveau de référence par daduction de ta



tidal height. The errcr of such reduct-
ions should oot exceed the errors ac-
certable for depth measyrement spacified
in 1.C. 1.}, Qceanic depkths greater thnan
200 metres normally need not be reduced
for tidal height.

1.€.1.3
Over a flat or gently slcoping bottem,
a difference in depth at the intersect-

ien of two crassing lines of soundings
which exceeds two kimes the relevant
walues given ip Section 1.C.1.01 should

be investigated. Such a discrepancy may
be due to & corveckadle  error  in
pesitien, sounding, or tidal reduction.
Ity rugged areas it will he necessary to
loak for systematic differences
persisting over seveval intersections.

Section 1.C.2 « Determination of least
depth aver wrecks and

obstructions
[ S |
" For wreckse and obstructicns which may
have degths less than {3 metres and may

be dangerous to navigation, the lesast

depth  owver them should, whenever possi-
ble, be determined by either physical
examinatlan By diving, by wire sweep-

ing, or by high definiticn sonar. The
stardards of accuracy In Section 1.C.1.1
shaykd ke achieved where eguipment
permits.

PARIT 1.0 - VARIQUS MEASUREMENTS

Secticn 1.0B.1 - Nature of the botteom
P.Dui

Samples of the boettom sheuld be ont~
ained ino depths less than 100 metres to
previde  informatjon for anchoring. As a
general guide, depending on  tie avail-
ability of other means of assessing the
nature of the hottom fe.g.  Sonar, T/V
tameras g diving), sampling of the
Settom should be spaced as felicws

fal In geaeral - at intervals of 10 cm
at the scale of the survey.
il Id areas expected to be usad as

anchorages - as necessary Lo 1ndi-

hauteur de marée. L'erreur sur cette
correction ne sers pas supérieure & L'erreur
acceptable peur 1a mesure des profondeurs
indiqué en €.1.1.

les profondeurs océaniques supérieurss 3

200 métres ne sont pas normalement corrigées
de Lz marée.

| |

An dessus d'on ford plat ow  en peats
douce. toute Adifférznce de profondeur &
l'intersecticn de deux profils de sonde gul

dépasserait le druble des valeurs d'erreur
admises en 1.8.1.1 fera 1'cbjet de vérifi-
cation. Une telle différence peut &tre le
signe &¢'une erreur corrigible sur la posi-
tign, la sopds ou la correction de marde.
Dans les zones accidentées i1 sera néges-
saire de rechercher 1lerreur 3 partir des
différences systématigues intervenant sur
plusieurs intersections,
Section 1.C.2 - Détermination de la profen—
fondeur minimale au-dessus
des épaves et abstructions

[Ny I

Pour les £paves ou obstructione d'up
brassiage inférieur & §0 metres et pouvant
présenter un danger pour la navigation 1a
profondeur minimale su-dessus d'elles sera
déterminde chague fois que cela sera passi-
ble 50it par examen physique par plopgeurs
ou  dragage hydrographigue solt par sonar &
hawte definition. On cherchera & atteindre,
lorsque  les  dguipements le permettent, les
narmes de précision définies en 1.C.1.1.

PARTIE 1.0 - MESURES DIVERSES

Section 1.0.1 - Nature du Fond
b.1.1

Des échantillons du fond sercnt prélevés
par fonds inférieurs 3 109 métres afin de
fournir des informatians pour le mowillage
des  navires. De fagon générale et selon la
Odisponibilité drautres moyens pour aboubltr &
ta connaissance de la hature du fand {(kels
gue sonar. caméras de tElevision et plen-
géel, les préldvements des échantilions du
fond sercrt espacés comme suit

(a)

en géndral, 4 des intervalles de 10 em
a i'echelle du teve.

tbl dans les zones susceptibles g 'étre
utilisées pour ies moulllages & des



cate the limits of different types
of bottom.

Seotion 1.0.2 - Tidal chservations

1.e.2.1

Tidal helght observations shauld be
made throughout the course af a survey
for the purpase of:

tal providing tidal reductions  for
soundings

lp} providing data [For tidal analysis,
For which purpose the cbservations
should  extend over the longest

possible peried and not less than 39
days, at a feu points in the area.

t.p.2.2
Tidal heights should be obsarved with

an accuracy of at least 0.1 metre in
height, and 3 minutes in time. Care
shoild be taken that tidal observations
are obtained for each of the tidal
regimes which may occcur within the area
ceing socunded.

Saction 1.D.3 -~ Currents and tidal

streams
1.D.3.0
The speed and direction of currsnts or
streams which may exceed 0.5 knaots

should be chserved at the entrances to
harkours and chanmels, at any change in
direction af a channel. in anchorages
and adjacent to wharf areas. It is alse
desirable to measure ¢oaskal and off-
shore currents when they are of suffic-
ient strength ta affect shipping.

1.0.3.2
The current at each position should be
measured at depths between I and i0

metres. Where the tidal range i& signif-
icant, measurements should be made ak
spring and neap tides over a peried of
at least 26 hours. Simultanecus observ-
ations of tidal height should be made.

intervalles permettant de definir les
limites des différents types de Fond.

Section 1.0n2 - Observation, de marée

.. 2.8 ;
Les observations de marde geront effec-

tuges pendant toute la dorée du levé dans le
put de

{al fournir 1les corrections de marés pour

les sondes

tbl  folrpir des donndas pour  1'analyse des
marées; dans ce buk les cbservations
seront effectuées sur la péricde la
plus leongue possible, qui pour gquelques
points de la zone ne devra pas @tre
inférieure a 19 jours.
1.0.2.2
Les havteurs de wmarée seront observées
avec une précision d*au moins 0,1 métre en

hauteur et 2 minutes en heure. On prendra
soin  d'obhserver la marée pour chague régime
de marée pouvant se présenter dans la zone
levée,

Section 1.D.3 - Courants

de marée

et couranks de

1.0.3.

La vitesse et direction des courants cu
courants de marée pouvant excéder 0,5 noeud
sarant obssrvées 3 1'entrée des ports et des
chenaux, aux changements de direction @'un
chenal, dans les zopes de mouillages ek &
proximite des quais. Il est également sou-
haitable de mesurer les courants cdtiers ou
du large lorsqu'ils sont de force suffisante
pour affecter la pavigatian.

1.D.3.2

Le courant, en chague point, sera mesuré 3
des immersions comprises entre 3 et 10
métres. Lorsque 1le marnage est important,
les mesures seront effectudes lors des
wmarées de vive-eas ek morte-eau sur une
péricde de 26 heures au moins. On abservera

simultanément les observations de marge.

E)
r
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The speed and direction of the current
should be measured ta §.1 knot and the
rearest 10x respectively.

1.03.3.4

If current observations are made using
a recarding current meter the pericd of
ohgservation should not e less  than 29
days.

1.0.3.23

la vitesse et la direction du courant
seront respectivement mesurdes i 0,1 noeud
et 10 degrés prés,

1.0.3.4

5% des ocbservations de  courants  seue
effectudes 3  1'aide d'un corantomstre
envegistreur. 13 pericde d'cbservation he
dawra pas Btre inférisvre 3 29 jaurs.



CHAPTER 2

CLASSIFICATION CRITERIA
FOR DEEP SEA SOUNDINGS

Introduction

The criteria given in this Chapter are
an updated wersion of those drawn up
by the IHO werking group estabbished in
1972,

The aim of compiling deep sea sound-
ings iz to map the shape af the saabe§,
The interest is scientific as much as it
is wnavigational, as distinct from the
aim of a hydrographic chart, which must
emphasize hazards to navigation.

The 2im of classifying deep sea sound-
ings is to select the better data where
gverlapping soondings disagree. Tt will
also be needed should the reguirement
arize to compile charts on which atl
data meet a specified minimum sktapdard.

These criterla provide guidance also
ta surveyors and daka collectors so that
ezzential  techmizal details will be
recorded with the soundings. Classifi-
cation shauld be appiied by the ship
collecting the soundings and amended, if
necessary, by the Hydrographic Cffice
concerned, 1f it precesses the data
farther before passing it ot to the
autheritiss responsible for storing the
data  and compiliing the  charts.

*Deep sea spundings®
gmater than 130 m.

implises depths

The tclassification
headings

is made under four

A. Positicn, with categaries

TrackiSystematic Survey.
Posikion accuracy:

CHAPITRE 2

CRITERES DE CLASSEMENT DES
SONDES EN EAY PROFONDE

Introduction
Les critéres Figurant dans ce chapitre
sont la version mise & Jour des critéres
élaborés par le growpe de travail de 1'ORI
constitué em 1972.

L objectif de 1a
en  eay profonde est la  cartographie des
fonds marins. On  s5'interesse  autant &
1'aspect scieatifigue gqu'a 1'aspect navi-
gation mais on s'écarte de Ia carte hydro-

comptlation des Eondes

graghique classique dont le but est de
faire ressartir les dangers de la navi-
gation.

La finalité du classement des sondes en
eay profonde est de pouvoir  choisir les
Zohhées les meillaures lorsque les sondes

qul Be recouvrent ne sobk pas concordantes.

5% le besoin s'en fait sentir, ib seraz
nécessaire de compiler les cartes sur
lesgquelles koutes Jes dopnées répondent 3

des normes minimailes spéeifices.

Ces critéres sont également un gquids pour

ies hydrographes et les responsables de la
callecte de donndes gui devraient enre-
gistrer les détails techniques importants

en mime Lemos gue les sendes.
sera  effectué par

Le ¢lassement
le navire gui recuetlle
les sandes, et medifié au besoin par le
service hydrographique concernad, si celui-
ci effectue un traitement sur les données
avant 1z transmissipn aux  antarités res-

ponsables de leur stockage et de la cempi-
latzion des cartes.

L'expressicn  "sondes en eauw profonde”
correspond & des sondes supérieures 3
I m.

Le

classement comprend quatre rubrigues :

R
A. Position, avec les catégories
suivantes
Route suivie/Levé systémakique
Precision du positionnsment



1t

B. Soundings, with categories : B. Jondes, avec les catégories

suivantes
Boamwidth, Largeur do faisceau
Timing accuracy: Précicion de la mesure du temps;
C. Fidelity of scaling scundings to €. Fidélité aver lagquelle les sandes
reprodute seabed, with categoriss - dépouiliées reproduicent le fond marin,
avec les catégories suivantes
Sitgle/multi-beam Eche-sounder, Sandeur acoustigque & faisceay
. unigue/multiple
Scaling accuracy: Précision du dépovillsement
U. Data precessing, with categocies : B. Traitement des données, aves les
catégaries suivantes
Whether originai data supplied. Données Eournies ariginales cu nen
Methed of correcting soundings. Méthode de correction des sondas.
The reasons For preferring this aver a Les raisons qui ont conduit i ca choix
single code are : plutdt qu'i Lremplei d'un code unique sont

les zsuivantes

ti}l A multiple code where each charac- Ui} Un code multiple o chague carae-
teristic is Judged separakely is téristigue est appréciae saparément
easier for the observer to apply est plus facile &  appligquer par
than a single. combination code; 17observatesr gu'un cede Unigque 3§
the number of combinations requi- tombinaisen; le nombre des combi-
red te classify all the inferma- naisenz  nécessaires pour  classer
tian required in a single code toutes  les  informations indispen-
would make coding a complicated sables dans uyn cede unigue feralt de
process. A myltiple <¢ode is also la codification une opération compli-
ezsier to adjust when onme charac- quée. Un code multiple est également
teristic changes during the course plus Facile &  adapter tlorsqu'une
cf a eruoise; this will often caractéristique change aa cours d'une
happen with pesitioning accuracy, tampagne; cela arrive souvent pour la
far example. précision du pesitignnement  par

example,

lit} The compiler needs detailed infor- 1il! Le compilatesr a bescin de vesseigne-
mation oa seme  aspects of  khe ments  dataillés sur certainc aspects
classificaticn. Take. for example, du classement. Citona pour exemple le
the dilemma that ypositiocning is €as tU0 sur les fonds A forie pente,
more  impertant  than  scunding ta precisien 49 positiconement est
accuracy on a steeply sloping plus  importante que la mrécisien de
seabed, whereas seurding accuracy Iz sende alors gquoe o'est !finverse
is more important over an abyssal POUT  une plaine abyssale; la solutien
plain: the anly practical solutios pratique cansiste & classer sépa-
appears to be to classify positias Tément la précision de la sonde et
and sounding accuracy independent~ telle du positionnement, et laisser
ly. ang leave the Final decision le choix de la g@deisien au compi-
ta the compiiler. lateur.

The steps between each caktegory have Les ecarts entre catEgcrLes CQ.SECHLLVQS

deliberately been made large in crder to Ot 8t délibérément prévus larges de fagen
sisplify classificaticn and ta discour- ¢ simplifier la classification, et & déces-
age exaggerated claims by making them TFager les pretentions exagerdes ep  lec
ridiculous. rendant ridicules.



Fach code has a T"Z' vcategory far
runspecified” data. This may be ald data
or current data submitted withouk accue-
Taey classification. Categories A, B and
¢ of each code are left unused in case
uf future developments.

The Data Processing Cuade !
11} This code should describe the form
of the @ata when it is finally
entered into  the  data hank.
{ii} The significance af
eriginal

submitting
soundings as ehserved is
that the corrected depth can bs
refined shauld irpreved  sound
velocity become available after
the original work as debe.

mast sertous
the  presenb-day
reporting deep sea
soundings is that only a very
small part of the data collected
is preserved; for example, spot
sounding at 10 km intervals out of
a2 continuous seabed profile. Codes
A, B and C are intended for the
day when a continwous prefile can
be stored {on magaetic tape?) and
used to reproduce all the
information gathered.

{1ii} Perhaps the
weakness in

pracess  of

he roughness of the seabed Is an
important factor in judging the fidelity
with which spet soundings can reroroduce
a contimuous profile, but it is & diffi-
cult gquality to classify. The Fidelity

af Scaking Soundings code gives the
limited informakien that either the
nottom roughness has been descriked by
the sounding selection {category DV, of
it i3 rougher than the souadings indi-
cate.

Crague code comporte une catégorie “Z
pour  les données "pon  rengejgnaes”  qui
peuvent correspondre soit 3 des données
anciennes, soit A des données récentes
transmises sans classement. Lles catdgories
b, B et € de chague code n'ont pas éke

emplayées en prévision de dévaloppements
Euturs,

Le Code de traitements des données
11l Ce code décrira ta forme des données
gui sont destindes & Etre intégrees &

1a bangque de données.

L'intérét
originales

fii) de presenter les sondes
issues divectement  de
i‘observation est gque la profondeur
corrigée peut  8fre ultérievrement
affinée en utilisant une meilleure
viteszse du son  qui seralt  admise
aprés la fin des travaux.
fiiid La faiblesse 1la
cédés  actuels da
sondages profonds véside peut étre
dans le falt gque secle une krés
petite partie des donuées recueillies
&5t conservde; par exemple un chaix
da sondes Giscrétes tous las 10 km 3
partir d'un epregistrement cantinu du
fond. Les codes A, B et C sonkt réser-
vés pour classer les fukurs proliis
enreqiztrés en contihe isur bapde
magnetique ?) paur lesguels la tota-
Lité des informations rTecueillies
pourra etre restituée.

plus grave des pro-
présentation des

La rugosité Gy fond constitue un facteur
important lorsqu'il s'agit de Jjuger de la
Eidalité awver laguelle les sondes discrétes
peuvert reproduire un profil continu: c'est
toutefols un paramétre difficile 3 classer.
Lz cede wtilise pour traduize 1la fideélité
du  deépouillement des sandes fournit  une
infoermation limitée et npe permet gue ds
distinguer si la rugesité du fond est Lien
décrite par le cholx des sondes fcatégorie
Bl ou si le fond est plus tourmentd gque les
sondes pe 1'indiquent.



PART 2.A - PUSITICN

2.4.1 -~ General

In mapping the seahed, a systematic
survey of a large area with high rela-
tive pasitien accuracy is the eguivalent
of a series af single tracks of equiva-
tent geographical accuracy. To reflect
this, the code consists of & pumber
specifying the type of survey, followed
hy a letter specifying the positioning
ACUUracy.

2.7 ~ Type Category

a - Sounding is fram a single track.
In this case the position accuracy code
selected mist be hased op the geographi-
cal position accuracy.

b - Sounding is [rom a systematic
suzrvey of a large area. In this case the
position accuracy code must be determ-
ined by the relative accuracy batween
positions in the area f£gllowed by tha
gécgrapiical accuracy of the survey as a
whale, the two code letters being se-
parated by & slant line.

2.A.3 - Accuracy Category
Accoracy of 95% of positions

D Hetter than 100 metres

E Hetter than 500 metres

F Better than 2km (.0 NM|

{3 Better than 10km [3.0 HMI]

H Worse than 10km [5.0 NM

Z Positiaor accuracy not szecified.

Exampies of positioning metneds which
may weet the abeve accuracy categories

L. i1 Radio navigaticnal systems using
frequencies  of 1506 kHz or
higher,

[iil Acaustie range an fined
transpender & the acsaluta
accturacy  depending  uotoco  the
acouracy with Wwhich the

transpaonders are located,

{ill} G.F.5. [Glabal positiening
system).

PARTIE 1.A - POSITION

2.A.1 - Géndralités

Four la cartagraphie du fond de la mex.
un  levé systématique Q'une vaste zone avee
une grande pracision relative du pesition-
Tement équivaet 3 une série de profils
singuliers ayant la méme précision dans le
positionnement. Pour traduire cela, le code
est formé d'un chiffre indiquant le type
de levé, suivi d’'ume lettre indiquant la
précision du positicunement.

1.2.2 - Catégorie selon le type de levé

& - La sonde provient @’un prafil singu-
bLier : 1le code indiquant la précisien du
positionnement doit &tre pasé sur Ja préci-
siot de la position géographigue.

k- La sonde provient d'un levé systéma-
tique d'une vaste =zene, Dans ce caz, le
code qualifiznt la précision des positions
comperte deux letires, la premiére caracté-
risant la preécision relative des pogitions,
la seconde la précision géographigue du
levé. Les deux lettres du code sont sepa-
rées par one barre de fraction. ‘

2.h.3 ~ Catéqorie de la précision
Precision de 95% des positions :

meilleurs que 100 métres
meilleure gqie 500 mdtres
meillewre que 2 km (1,0 M}
meilleurs gque 10 %m (5,0 M)
plus mauvaise que 10 &m (5,0 M
precisior non fournie

[ Rl o

Exemples de systémes de pesitionnement
pouvant  Etre rangés dans les caséqories de
précision meationnées ri-dessus

D. [ir Systémes ¢e radicnavigation ubi-
lisant  des fréquences égales ou
superizures i 1503 kHz,

[11) Systéme de  positionnemeat  par
balise acoustigue posée sur  le fond
- la precision absolue atant fonc—
tion de la précisian aver laguelle

les salises sont localiséed. -

tiiil Le Systéme HAUSTAR G.F.5.
[Gloval positioning systeml,



{iv} Doppler satellite {dual freguen-
cy! with autematic course and
speed input from inertial system
ar bottom lock sopar doppler or
Hha«Rha navigational system
using frequency af 100 kHz with
groundwave  teception in best
canditions.

E. 1{i) Radio navigatianal system using
frequencies of 100 kHz or higher
with groundwave reception in
pest conditions,

{iil Radio navigational systems using
frequencies of 1¢ kHz or higher
which are monitored by a fixed
station within 500 km..

[4ii] Doppler satellite [(dual Efrequen-
cyl with automatic course and
speed input from anr electronic
positioning system.

F. i} Deppler satellite ([dual frequen-
ey! with maaual input of course
and speed from D, R. or an elec-
tronic positioning system,

[ii) Doppler =atellite {single fre-
gquencyl.

G. [i} Radio navigational system using
frequeticies of 10 kHz or higher,

{ii) Ceiestial uvbservations.
2.A4.4 - MHotes on Positiens

A4

The accuracy refers ta the position of
the sounding vessel. The position of the
soundings, parkticulsrly when interpela-
ted between Eixes, may be of Jlawer
aAcCCuracy.

tiv} Systéme de positionnement  par
satellite & effet Poppler (bi-
fréquance) aves intégration aute-
maztique du cap et de la vitesse
provehant de systémes par inertie
oy d'un loch Doppler accroché sur
le fond, ou encore 4'un  systéme de
navigatien  Rhs-Rhe wutilisant une
fréquence 100 ¥KHz fonctionnant davs
de honnes conditions de réceprion
des ondes de sol.

oF
-

Systéme de radlepavigatien wutili-
sant das friquences dgales cua
superieures 34 100 EHr dans de
boanes conditions de recephtion des
ondes de sal,

[ii) Syskémes e radicnavigation utiii-
sant  des Eréquences  égales ou
supérievres i 10  KHz, contrdlés
dans un tayon de 500 kW par une
stakion fixe,

1438) Systeme  de positionnement  par
gsatellite & effet Doppler [bi-
fréguence) avec intégration automa-
tigque de la route ot de la vitesse
provenaant d'un systéme de pesition-~
nement éleckronigque.

F. li) Systéme de positicnnement  pav
satellite & effet Doppler {bi-
fréquence) avee intégration mancel~
le de la route et de la vitesse
estimées, oy provenant d'un systéme
de pesitionnement électronique,

tii} Systiame de positicanement  pav
satellite & effet Doppler (4 Fré-
quence uniquet,

G. [i] Systéme de radionavigaticn uti-

iigsant des freégquences g&gales qu
supérieures 4 10 ¥Hr,

[Li] Observatriens astrancmigues.
2.4, 4 - Wotes sur les positions

2.A0000

La précision concerng la pesition du
bitiment sondeur. La positict des sondes,
et particuller lorsgu'slle &3t ihbar-
polées entre les positions du  pitiment
peut etre d'une precizion molindre.
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If positions are read off
shest, the scale
upper  limit en
‘positions.

a platting
of the sheet sets an
the &ccuracy of the

I

The differences between geodetic
datums, and petween a local datum and a
geocentric satellite navigation datum,
may amount toe several hundred meirss.
For gecgraphic arcuracies bLetter than
540m {categories 10, 1E, iD and 2E} the
datum used must be defined, elther by a
recognised term leig: “Tokye datwn”} or
by quoting the reference ellipsaldrs man
and "i/f" wvalues aad the datum trans-
lation componants Xo, Y.. Z. that give
the coordinates of the certre of the
datum relative to the geocentre. [If the
Navy HNavigation ZIatellite  5System is
used, its centre can be assumed to he at
the geqcentre].

2.A.5 — Example

A& systematic affshore
2] using a pesitioning
radio frequency of 100 kHz lcategory El
byt which was not calibrasted and sa
could heve geographical positioen error

survey [(categary
system employing

of up te 3 km would be classified as 2
E/G.
FART 4.B - SOUNDINGS

2.8.1 - Genarzal

The accuracy with which the scunder
can mag the seafloor deperds o Ehe
precisicn with which it measures the
return travel time of the echo, and en

the width of tnhe beam, since 3 wide peam
distorts the depicted shape of the
seaped. To reflect this. the code con~
sizsts of a number specifying the beam-

width fallewed by a Letter gpecifving
tne time and recording accuracy lwhien
will  te matched ir a well-designed
saundert.

2.ho4.2

5t les positions sont obtenves & partir
d'une minute de construction, @'échelle de
ta minute donne wne limite supérisure de La
précision des positiens.

2.A.4.3

Les différences entre
geodésiques, et entre un systéme local et
un systéme géodésique glabal associé 4 un
systéme de navigation par satellite peuvent
atteindre plusienrs centaines de mitres.
Pour  des précisions géographiques supé-
rieores 4 300m (catégories 1D, 1E, 20 et
ZE}  le systéme géedésique doit dtre défini,
SCit par un  terme recobny  (par ex. Tokyo
datomt sait en indiquant les valeyrs de 2
et de 1/f de l'ellivsoide de référence et
les Compusantes N e 2a de ta
translatian qui fait colncider le centre du
systdme g3odésigue global avec le centrs de
1'ellipseide. [S8i le systdme de navigation
par  sateilite de la Marine américaine est
utilisé, =on centre peut &tre ennsidéré
comme étant au centre de l'ellipsoidel.

deux  systémes

2.A.5 ~ Exemple

Gn peat  trouver des erreurs de position-
nement atteignant Jjusgu'd 3 km, dans un
levé au large effectud avec un systame de
localisatian radisélectrique (fréquence 100
EHz!  pan étalonné. Ce levé devra étre
classéd 2E/G.

FARTIE 1.B ~ SONDE

2.8 - Généralités
La précisicn de la représeatation du Fand
par le sandeur dépend de deyx fackeurs

- la précisien de la mesure du temps de
retour de reflexien de 1'éche sur la
fond,

- la largeur du faiscesu d'émisszian du
=opdedr, un Falsceay iargs donnant une
image déformée du Fond.

Pour tenir compte de ces deux paramdires,
te code eat comstitye d'un  nombre donnant
Iz largeur du faisceau, suivi d'vme lebtre
gour la précision de leareglstrement =t de
iz mesure du temps (ce temps et 1'enregis-
trement de i'écho devroat édire identigues
sur un sondeur bien tangul.



2.

a

b Marrow Deam;

2.

2.

conkrolled to give

a.
an
|

B.2 - Type Category

Very narrow beam; tatal beamwidth
lass than &® to -3db point, or
sounder deep-towed or in 2 submer-
sibla sach that dimension of area
"illuminated” is less than /10 of
water depth.

total beawwidth less
thap 12° te ~3dp  paoint, or dimen-
sion of area illuminated less than
1/5 of water depth.

Normal beamwidth 13° or greater tao
~3db peint.
B.3 - Amccuracy Category
Timitig Recording
ﬁigh precision - High precision,
pnetter than stable dry paper.
Q9.1% af travel or calibraticn marks
time applied by timer to
give recording
ageuracy «f + or -
0.1t Digital
recording ko be of
the same precision.
Better than 2%  Eetter than 2% of
of travel time  depth
Lass accurate lLess accurate than
than 2% %
Sounding accu-
raty Obo Speci-
fied
H.4 - Example
A horma)l beamwidth sounder, crystal

better than + or -
t% timing accuracy and wikh time marks
the depth record, would be classified
or.

2.8.2 - Catégorie selor le type de

a Faisceap Lrés étroit; largeur
faisceau inférieurs & &% pour
sondeur  remerqué  en  eap
[&galement sandeur de
trouvant  dans
la zone “éclairée”  soit
1/10 de 1a profondeur mesurée.

b Faisceau étroit; largeur totale
faisceau inférieure & 12° pour
ou largeur de la  iope
inférieuze 1/ de la
MEesurfe.

au

C Largeur du faiscean wnormale;
totale du faisceau de 127
supérieure i 3 db.

2.8.3 - Catégorie selon la précision

Mesure du temps

D Haute precision
meilleurs gue
0,1% du temps
de parcours

Enregistrement
Haute précision;
papier sec stable Qu

dunnées
pour donner unsg

marques de calibration
par l'horlege

faiscean

totale du
i gk,
profande
sous-marin) sa
le taz ou la largeur de
inférieure au

ou

du
3 an.

Bolatrée
profohdeur

largeur
on puissance

précision d enragistre-

ment, de + ou - 0,1%.

Enregistrement digital

de méme précision.

E Meilleure gue
2% du temps
de pazcaurs

Meilleurs que 2% de
la profondeur

F Précision infé-
risure a 2%

Précision inférieure
a 2%

£ Précision non
fournie
2.8.4 -~ Exemple :

Un sondeur d largeur de
piloté

faisceatt nermals,
par guartz pour douner une précisien

en temps slperisure 3 + ou - 0,1% ek com-
portant des reperes de temps sUr |'eare-
gistrement. sera classeé dans la rcatégorie

manT.



PART 2.0 - FIDELETY WITH WHICH SCALED
: SOURDINGS REFRODUCE SEABED

2.C.1 - General

Ideally, a profile reconstructed from
the scaled soundings would reproduce the
origtnal echogram exactly: mno informa-
tion wauld be lost. Unless the seabed is
guite smooth, practical  problems of
ran-hours, plotting scales, evc., reduce
the *fidelity® of scaling. The classifi-
cation reflects how closely the jdeal
has been approached under the existing
canstraints of seabed roughness and
practical copsiderations. Since the wide
swathe sopnded Dy multi-beam array sonac
provides a fuller picture of tie seabed
than a single beam, the "fidelity”
classification includes 4  pumber bo
identify data from 2 multi-beam sounder.

2.0, - Type Cabegory
a Single keam sounder wsed

% Multi-beam array sounder used

2.0.3 - Accuracy Category

il Soundings scaled at  peaks, deeps
ang points of change of slope;
seabed smooth between soundings. On
the depth profile, straight lines
hetweer scale soundings agree with
the actual seabad within tne tole-
rance estakblished by the sounding
acsuracy.

[ o3

Sgundings scaled
and points of

at peaks. deeps,
change of slove;
geabed not smooth  Debween  soun-
dings. On the deep profile,
straight lines drawn oetween scaled

soundings depart {rom the actual
dapth by more than the scunding
agcuraty.

PARTIE 2. -~ FIDELITE BU
DEPQUILLEMENT DES EONDES
A REFROPUIEE LE FOND

2.C.1 - Généralités

L'idéal serait qu'un profil recchstitud
& partir des sondes dfpouillées reproduiss
exactement L'envedistrement original. Aucud
renseignement e serait perdu. b moins
d*étre en présence d'un fond fout & fait
régqulier, divers problémes pratigues [mains

d'oeuvre disponible powr le dépouillement,
échelles de report, etc.}  réduisent la
"Eidébité" du  dépouillement. Le classement

montre dans guelle mesure on  &°est approché
du  dépouillement iddal compte tepu des
contraintes inherestes 3 la rugosité du
fond et des considérations pratiques. Etaat
donné gu'un sendeur multi-faisceaux donne
upe image plus complate du fond de par la
large bande sopdée qu'un sandeur & faisceau
upigue, le eods de classement de £idélitd
comporte un chiffre permettant 4 identifier

les  données en provenance d'un  sendeur

multi-faisceaux.

1.€.2 » Catégorie selon le type

a Utilisation d'un scondeur 4 falscean
unigue

| Jeilisation d'an sondeyr  multi-
falsceaux.

7.C.3 - Catégorie selon la précision

b Sondes  dépouilages  sur
fordamentaux crétes,
turas de pente; le fond
entre les sondes.
profondeur, les lignes droites tirées
entre ies peints dépocuillés, corres-
pendent au fond tel gqu'il existe dans
les limites de tolérance Btablies par
la précision des sondes.

les paints
creux et rup-
étant régulier
Sur les profils de

E Sendes  depouillées

fondament aux
tures de

sur  les points
orétes, Craux et rup-
pente: le fond étant irré-
qulier enktre les sondes, Sur ke profil
des profcondeurs, les lignes droites
tracées entre les sondes dépouilléss
g'écartent da 1a  profondesr réslle
d'une valeur supérieure & elle de la
précision des sandes.



F Scundings scaled at aqual intervals
along the track, with a maximum of
one deep and one peak scaled be-
tween each regular soonding; or
soundings scaléd at a spacified
contour interval plus all highs and
lows.

G Soundipg scaled at
azlong the track.

equal intervals

H Only spot soundings available.

[ Sounding selection criteriaz not

gpecified.
2.0.4 - Example =

Soondings scaled at peaks, deeps and
poinks w©f changes of slope. But due
either ta the seabed heing very rough,
or to constraints of time available, ar
a small plotting scale, the difference
between ERe coriginal echogram 4pd a
prafile reconstructed from the scaled
soundings will exceed the timing accura-

gy of + or - D0.3%. Classification is
"E".

PART 2.0 - DATA PROCESSING
I.D.¥ - General

In compiling large-scale plets of
tesbed areas of special interest, apd En
reconciling data frem differant soorces,
it is useful to have the scurce data
availabie and teo knew juszt how the depth
measurements, whigh are in  fact time
measurements, were converted to  true
deptn. This code consists of a number
denoting whether ar not the source data
is supplied, and whether the geunding
velocity used in recording depths is
specified, followsd by & letter giving
the method used ip correcting the sound-
ings. It is assumed that corractions

have been made fFor the depth of the
transducer and, where appropriate leg.
over seamounts!, reduced for  the height
of the tide.
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F Sondes dépouilléss & des inbervalles
Ggaux  le long de la rouke suivie, avec
au  maximum un  creux et une créte
dépouiliés  entre deus sandes régu-
lidres, ou sondes dépouillées au
niveau d'une différence de cate chol-
sie aver egalement dépcuillement des
crakes et des creux,

¢] Sondes dépouillées &
égaux le long de la

des intervalles
raute sulvie.

H Leoules des

sandag iznlaas sonk
disponibles.
Z Criteres de sélaction des sonda2s non
spécifids.

2.C.4 - Exemple

Sondes dépouillées sur
mentanx crétes,

les points fonda-
creux et ruptures de
pente. Towtefols en raison de la grande
rugesité du feand ou de faible temps dis—
gonikle ou  encoxe de 13 petitesse de
1'échelle de rédaction, la difference entre
l'enregistrement original et le prefil
reconstitué dlaprés les sondes depouiliges
dépasse la précision de la mesure du temos
de + ou - 0.1%. Le classement est E.

PARTIE 2.1 — THAITEMENT DES DOMNEES

.01 - Généralités

Lorsgue l'on  complle dez minubtzs de
sondeg 4 grande échalle. de zones ayant un
intérét particulier, ek gu'on juxiapese les
données d'prigines différenves, il est
utile de disposer des données ariginales &t
s conmaitre avet précision de quelle Fagsn

les mesures de profosdenr gul sont ean falt
des mesuves d'iatervalles de temps opk ete
cenvertias en prafendeurs rédeiles. Ce code
est canstitué de deux caracterves. L= pre-
mier est un numéro gui  indigue si les
données originales ant été fournies ou non
et &b la vitesse du son ukilisde rpour
l'enregistrement des prafondeurs a éké

indiqués. Le deuxiéme
nant a méthode utilisée

est une lettre don-
pour corriger las

sondes. Il est supposé que les cgrrectians
cnt 8¢ faltes pour teniy compte de 1'im-
mersion du transducteur et le cat gchéant

(par exerple & l'aplomb des mohts s0us-
marins! réduites de la hautecr de la maréde.



2.0, - Type Category

& Qriginal or photaceopy of line
sounding echogram, or array sonar
isobath graphic/digital recording.

supplied. Recerding velocity
specified.
b Original  or photocopy af libe

counding echogras, oF array =cnar
isebath graphic/digital reccrding,

supplied. BHacording velocity not
supplied.

¢ Listing of criginal. uncerrected
soundings supplied.  Recording

valocity specified,

d Listing of ariginal, uacorrected
soundings supplied. Recarding
velocity not specified.

& Only corrected saundings supplied.

2.0.3 - Accuracy Category

b By sound velocity measurement at the
time of the survey, giving a correc-
tion of an accuracy that matches the
timing accuracy-

E By sound velocity measurement at the
time of the survey, giving a correce~
tion that is less accurate than the
timing messurements itseif.

Fr]

By leocal scupd velocity tables which

are an impraverent  aver “Echo-
sounding Correction Taklas® irgd
edition N.®, 139, (H.%.§.

& By "Zcho-soundiag Ctrrecticn Tables™,
ird editien N.F. 139 (UK.} or equi-
valani.

HE By reference to Matthews
139 4U.%.) 2pd edition,

Tablegs N.F.

J Epundings are not carrected.

Z Correction not specified.

.D.2 - Catégorie selon le type

L'original ou  une photacopie de
L'enregistrement du  sondeur, DU un
enregistrement graphiqua/numérique des
isohathes sonar sont  fourpis. La
vitesse du son uwtilisée est spéciflde.

L'eriginal ou  wne photocopie de

l'enregiskrement du  sondeur o6 un
epvegistrement graphique/numérique
des isphathes sonar sort  fournis. La
vitesss du son otilisée n'est pas
spécifide.

Un listage des sondes oviginales nop

corrigées est fourni. La
2 son utilisée est spécifide.

vitesse

Un listage des sondes originales nop
corrigées  est  Fourni. La witesse
du san ukilisée n'est pas spécifiée.

Seuals les
faurnis.

sondages  corrigés sont

.D.31 - Catégorie szelon la précision

Par mesure de la witesse du son au
moment du tevé, donnant une cerrection
d'une précision qui correspond A celle
de ia mesure du temps.

Par mesure de la witesse du son  au
mament da  levé, dJonnant uwne correction
gui est moins precise que culle de la
mesure du temps.

Far les tables lecales de la vitesse du
son qul constituent wne amélicration par
rapport awx "Tables de correstian des
sondages par écho', le &dition H.P. 13%

(R},

Par les "Tabhles de correctian des son-
dages par éche™, 3e éditien N.P. 13%
fR.U. ) ou equivalent.

Far référence aax "Tables de Matihews®

N.F. 130 [R.U.) 2e &dikion.
Les sondes he sort pas corrigées.
3

La carrection n'est pas spécifiée.



2.4 - Example

If a photocopy of the echogram were
supplied with the recarding velacity
specified, and a listing of soundings
corrected by N.F. 135 (U.K.} ird edition
was aiso supplied, the classification
would pe "1G".

COLLECTIVE EXAMPLE

A systematic survey in which soundings
were positipned to better than % or —
500 metres reiaktive and + or - 2km (1.0
MM} gepgraphic ascuracy; a normal beam-
width crystal controlled sounder Was
used; soundings were scaled at peaks,
deeps and points of change of slope but
it was not feasible to reproduce the
entire echogram within the + or - 2.1%
timing accuracy; photecepy of the acho-
gram was supplied, sounding recording
velocity specified and soundings corred-
ted by N.P. 139 [U.K.1, 3rd edition. The
classification would be

{Position! {Seunding) {Fidslity} [Datal
2E/F i 32 1G

0

2.0.4 - Exemple :

5i wvne photocopie de l'enregistrement du

sopdeur était fournie avec Y'ipdicaticn de
ta vitesse du son ukilisée ainsi gu'un
listage des sondes corrigées av moyen de la

publication N.P. 3% [R.U.} 3e &dition, la
classification serait *1G".

EXEMPLE COMPLET

Un leve systemabique dans  lequel les
sondes ont #té positionndes avec une pré-
cision relative meillewre que + ou - 500
métres et une précision géographique meil-
leure que + ou — 2 km §1,0 Ml: un sondeur A
largaur de faisceau normale pileté par un
quartz a $té utilisé; les sondes ont éts
dépouillées sur les crétes, les creux et
les peints de ruptures de pente, mais il
n'a pas &té possible de reconstituer la
totalité de 1'enregistrement avec un écart
inferieur & la précision de la mesore de
L'intervalle de temps de 0,i% : une pho~
tocopie de llenregistrement do  sondeur &
été fournie, la vitesse du son wtilisée est
speeifide et les sondes sont corrigées au
moyenr de la publication N.P. 3% ({R.U.1 Je
gdition. 5a classification sera

[Position} iScnde} {Fidélité! [Donnée!
IEfF i 1E G



CHAPTER 3

PROCEDURES FOR THE ELIMINATION OF
DBOUBTFUL DATA

3.Ah. BACKGROUND

To improve <charts and enhance the
safety of the mariner it is most
degirable to eliminate fxeom chavis the
notations of dgubtful data. Bountful
data in this context refers +o features
charted as Ph - positioen approximate, PD
- posttian douptfol. ED - existence
douptful, SO - doubtful scunding and
*reported dangers®. Technical Resclut-
ions Al.17 and F3.12, and IHO Chart
Specification 4§24, refer.

This type of data includes reports of
shallow water, discoloured water and any
indication that a danger to navigation
may exist; it 1is classified gouptful
when the qeneral sea-bed topography
indicates +that its existence i un-
1ikely. or when the peositian is not
wnown with sufficient accuracy. Dis-
coloured water may be due to  such phen—
omena as plankton; shallow soundings may
be due to mis-reading the echo-saunder,
or returns from the deep scattering
jayer of other spurious echces. s
cther cases, the anomaly may exist but
in & different position  than was
reported.

Reported ancmalies have gften pot Lean
found vpan further investigaticn but
there hnas been a reluctance (o remove
the npataticn of the hazard from ihe
gnart out of fear that the operaticn
which failed Lo lacate i was inadegu-
ate. it must be recognized. however.
that the prudent navigator avolds
passing eover or through such regorted
petential dangers. Therefore, wagre a
hazard actually does exist and the
"doupt” is due to inacguracy of pasit-
iening, wassing te ome side or the other
may in fact cause a wessel ta move ipto
the danger. Thus it iz very important
that every etfort be made to eliminate
the doust, either by locating and delin-
eating the danger accurately or by dis-
proviag iks sxistence.
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CHAPITRE 3

METHODES D ELIMINATION DES
DONNEES BOUTEUSES

3.A. LE CONTEXTE

pour amélicrar les

accroitre la sécurité du navi-
d*éliminer de celles~ci les donndes

I1  est nécessaire
carkes af
gateur,
douteugses. Il faut
éiéments portéds aver la

entendre par 13 les

mention Posziticon

approchée {PA) ou pesitien doutsuse [(PD] ou
deateuse [EB) ou  encore  sonde
douteuse et "dangers signalés®. On se repor-

existence

ters auvx vrésolutions

Fi1 17 et

i la

technigues A.1.11 et

spérialisation 424 de 1'CHY
sur les cartes marines.

Il faut citer par exempls des hauts-fands,
des eaupx décolordes, et

laisser entendre Ia présence d'un danger 4
classer douteux. alors que som existence est

pey probable ao vo du

tout ce gui peut

relief sous-marin de

la zone, o encore que Sa position h'est pas
cannue de fagon assez précise. Ainsi, 1'esv
e décolorée par

lecture

peut  &ir
mauvaise

malie exi

ste

Les anomalies
pas ¢té retrouvées 3 1'issu

plus poussées,

e plancton, wne

du  sondewr, ou de faux
échos en provenance par exemple de la couche
diffusante profonde, peyvent &tre 3 l'ori-
gine de scndes trop faihles. Parfois, l'ano-
bBien, mais ailleurs gqu'a la
positicn 3 laguelle elie a &te reportée.

signalées

mais le ca

n'oot en général
¢ de recherches
rtcgraphe a tou-

jours &té réticent pour supprimer wa danger

alors  gu
Etaient

recannalire

&

H:H

tnsufEigants. IE

de passer au-dessus ou dans
ces  dangers
canséquent, 3 o il y a
darger. et gue son caraciére "douteux” nlest
lrimpréeision sur

4] qu'id
passer 4

B ih]

possiblas

cite

ou de 1

meyens  pour  le  localiser

faut toutefois

que le navigateur prudent évite

les parages da

et signalés. Par

effectivemant un

zd .position,
‘autre 'risgue de

mettre le navire em péril., Il est done trés

important

de

1

ever le

doute, scit  en

lacalisant le danger et ea en précisant les

Limites,
cas.

sait

an

moentrant

g1'il nlexiste



Most such reported dangers lie out aof
sight of land where. in the past, accur-
ate positioning was @Gifficult. The
advent of satellikte and long-range radio

positisning  systems, Howeyver, have
improved navigational ageuracy to A
degree  which should ensure credible

efforts to eliminate the doukt surround-
ing such data.

Remowal from nautical charts of incer—
rectly reportad [features is depsndent
upan three main operatiens. The first
is the ssarch, which has to be carvied
sut by a suitably equipped vessel; the
gecond it the mare detailed examinaticn
if indications of a [eature are found:
atnd the tnird is the decision Dby the
charting authority to amend the chart,
wiich ts a reflection of his acceptance
of the comprehensiveness and validity of

the search and any Eurther detailed
examination.

Searching is a time consuming task,
often difficult and woecasionally fruit-
iegs. Hydrographic authorities are
understandably  reluckant te  commit
limited resources to the work particule

arly as many ¢f the reported features do
not present an immediate danger. This
ig even more the case where the reported
feature lies outside the area of hation-
al charting responsibility. Neverthe-
legs, the task is important For the
safety and efficiency of shipping. and
when {E is accomplished it is importent
that the results be accephkable to the
world eharking commuanlity.

In  order to give
principles implied in
plugtion A1.11, eriteria pertinent to
searching fer reported features, based
cn  the combined experience of a number
of hydragrashic administratiens, have
been  adepted by the IHD as guidance.
Internaticpally accepted minimem
standards For such cperations should nat
oaly ersure broad acceptance of the
search results, but also facilitate the
tasking cof non-hydrographic sUrvey
ships, such as those engaged in ocean-
cgraphic or meteorolegical research, to
canduct investigaticns when such ships®
nasic eperations are compatiple and they
are in the vicinity of a reported
anomaly.

impetus to  the
Technical Bes-

2%

La

plupart da ces gQangers sighalés se
trouve

hors &e vue de terre 1li ou, autre-
fois, 11 était difficile de se localiser de
fagon précise. Mais la mice en service de
systémes de radis-navigation 4 grande dis-
tance et par satellites a améliagré 13 préci-

sion de ls navigation si bien gque, au prix
d'un  effort medéré, le deute gui subsiste
sur ces  eldments peut Btre  levé.

Le retrait des cartes marines des #lements
gul y sont impraprement reportés reléve de
troiz actiong fondamentales. La premjdrs est

la recherche 1 mer, & enatreprendre pDAar un
patiment convenablement équipé; la saconde
est un examen soigné, si 1'indice dun

élément a étd décelé, et la troisifme est ia
décision de corriger les cartes; ceite
décision  appartient au cartographe qui
valide l'ensemble de la rechaerche et de ses
résultats.

La recherche est une tiche longue, souvent
délicate et parfols sans succés. [l est
compréhensible que les services hydrogra-
pitigues hésitent & entreprendre de tels
travaux ponctuelis, dans la mesure o0 le
danger signalé n'est pas gitué dans les eaux
relevant de  leur responsabiiités. Il n'en
reste pas moins gu'll s'agit &'un deveir
tmpertant wvis-i-vis de la sécurité et de la

gqualité de la pavigation ek, wune fois réa-
fisés, i1 imparte que les résuitats s'im-
posent 3 la commuinawtd cartographigue mon-
diake.

Four concrdtiser les principes exposés
dans la résclution technigue Ar.11, des
critéres adaptés 2 la recherche ¢’éléments
signaiés et fondés sur L'expérience acquise
par pius%eurs services hydrographigues. ont
et# adoptes par 1'OHI. Des

norfpes minimales

gt reconmies sur le plan  interpational.
adoptess pour ces  travaux, Sseraleat  nen
seulement  1a base d'un large conhsensus

vis-i-vig dy résultat des
rendraient possible

recherches, mals
leur exdcution par des
pdtiments nen  hydrographes, armés peur
l'océanograghie ou  la métdorologie par
exemple: cela sous réserve ga'ils 'pe solent
pas détournés de lewr mission prioritaire et
gu’ils opdrent au voisinage d'une ancmalie
signalée.



The detailed ¢xamination of the feat-
ure, &f 1ocated by ithe search, is a
matter for normal Rydrographic survey
practice and is not deslt by this paper
except to cite Section i.A.2.4 af Chap-
tey 1, which reguires that such an
examinatico results in the determination
of the least depth over the anomaly.

31.B. CRITERIA RATICHALE
3.8.1. Genersl

hs it is  with criteria for an
"adequate”  hydregraphic  survey  fov
narmal charting purpeses. 1t is impos-

sible to lay down absolute specificat-

ions applicanle to every case. Further,
as in all hydrography, there has &0 be
some rcamgromise Dbetween perfecticn and

the availability of resgurces. However,
minimum criteria reflecting the exper-
ience of hydragraphers will provide a

pase against which to assess the adequ-
acy af searches. Similarly, & standard-
ize@ report form will assist charting

authorities in that assesament and in
the ¢onsequent decicicn on chart ame ndm—
ent. To plan an efficient search it is
necessary o determine:
a. The extent of the area to be searched
. The density of data acquisition
{line-spacing! reguired to ensure iiat
an indication of the feature, presuming
it exists in the area, is detected.
3.B.2. The extent of the area to be be
searched

The extent of the area to be searched
depends  primarily upon the assessed
acewracy of the reported positlon and,
to a lesser extent, upon the accuracy af
tihe positioning wf the searching vessel.
The report which accempanied the crigine
al notificaticn of the feature sheould be

studied carefully, but where this dees
rok exist, or gives insufficient data,
the accuracy af the repovted pezitien

must be estimated Ly other means.

TILRLGIAD When the agcuracy of the
reported position is avallable,

When a reliable assessment of the
accuracy of the positionihg cap be made

from the repert, then the radius af the
circle of search should ke 2.5 times the
accuracy expressed as a Probable Zrrer

Ltétude détaillée de L'Elément, au cas ai
la recherche a ahouti reléve d+ l'hydregra-

phie classique et n'est pas traité dans cet
exposé, 5L ¢e K'est pour se référer au
paragraphe 1. A.2.4 du chapitre 1, o0 il est
preserit d'adepter, 4 l'issue de cethe
étude, une cote minimale awn-dessus de
lranomalie.
3.B. L'EXFOSE DES CRITERES
3B, Gépéralités

Comme il an est wis-d-vis des crikéres
admis pour un  ievé hydrographigque "suffi-

sant* paur leos cartes habituelles, il n'est
pas possible d'edicter des régles génerales
et recouvrant tous les cas. De sureroit,
comme toujoours en  hydrographie, il faut
rechercher un compromis entre la perfeckicon
et les wmoyens disponibles. En tout état de
calse, des critéres minima fondés sur L'ex-
périence des hydragraphes constituercnt une
pase pour adopter une méthcde de recherche.
De méme des Ecrmats nermalisés de compte
rendu renseigneraient les services carto-
graphiques sur cette méthode st 1'aideraient
A décider l'opportunité d'ume correction asx

cartes. Pour «conduire une recherche cor-
recte, il faut Fixer :

a. i'Btendue de la zone d investiguer

b. 1'espacement entre les profils néces-

saire pour détecter 1'élément recher-
c¢hé, et supposant gQu'il  scit bien

dans iaz Zone.

1.8.2. L'étendue de )la zone 3 investiguer

L érendue de la zene 3 investiguer dénend
d'abprd de i'exactitude estimée de la posi-
tian iadiquée ek, & un degreé moindre, de la
précision sur 1a localisation du mpavire gui
procéde i la recherche. La fiche 4'épave cu
dé'obstruction gui est 4 i'grigine de la
recherche sera 8tudiée avec soia ; 3'il n'en
existe pas, ou gue les venssignements qul vy
sont portés sont minces, i) Faut évaluer par
d'agtres movens l'exadtitude de Ja position
indiguee. )

s
31.8.2.% La précision de la positicn indiguée
n'est pas connue

5i 1'on peut se fier & la positicn repor-
tée sur la fiche d'epave ou d'cbstructioa,
le rayen du cercie de recherches sera de 2.5
fois la précisicn exprimée sous forme d er-
reur probacle.



1.p.2.2 Wnen accepbable data on the
accuracy | of position are ach
available

Member States uss various criteria fov
estimating the prebable error of 2
reported hazard, but all are based in
come way on the means of navigation
belisved wused by the reporting ship.
approaches vary from an assessment of
the accuracy Aidely to be achieved by a
mariner in the year the anomaly was
reported, to valuss bagsed upen water
depth and Qistance from shore, For tﬁe
purpose of sstablishing minimum criteria
a cempromise has been reached in spec-
ifying the radius of the cirele, R, of
the search area, as follows:

a4 wWitnin sigqht of well defined land
ared:

R = 1.5 nautical miles

s Out of sight of well defined land
area:

The radiue of the search arvea spould
be increased by a factor dependent wpen
the date of the original repert of the
hazard, using the relationship:

R =R, + T/5, where [1h
B, = a constant dependent upon the
geological area of szearch, and

T = the number of years elapsed
since the report prior to 1350, to
a maximum of T = 60, and a
minkmum of T = -§5.

R, is as follows lin pawtical milesis

_ ip eenkinental shelf waters f n.m.

- off continental shelf 5 n.

The ccmputed values of R should oot be
less tham 3 n.m. an the continental
shelf, or less than 5 n.m. off the
continextal shelf.

31.B.2.3 1t is wsually more copvenient
to search a sguare sided piock, in which
case the sides should be tangential to
the circle as defingd ancve.
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3.

pour

ti

plus
navigatich supposés mis
batiment gqui
Ces
précision
par le navigateur & 1’épugue ol
1é

dé
te

mom le nombre de

B.2.2 Il n'y a pas d'éléments sur la

précision de la position indiguée

les Etats membres ont des critéres variés
estimer lL'erreur probable sur la posi-
on 2'un  danger sigralé, mais teus sont
cu meins fondés sur  les moyens de
en  oeuvre par le
ezt 4 1l'origine de la fiche.
s¢ répartissent depuls la
susceptible 4'aveir &té ohtenue
a eté signa-

le danger, josqu'd des estimations fan-
es sur la profondeur et la distance de la
rre. Dans l'intention de réduire av mini-

critéres, w©n compromis a

critéres

eté atteinkt en préeisant ci-dessous le rayoen

E

ma
ia
fa

La

pas

co

pl

=in
cQ

du cercle de recnerches

a En wvue d'une terre bien
tdentifide

R = 1,5 milles marins

<] Hors de vue &'une terre
identifiée

lL.e raycn de la zone de recheyches sera
jexé d'une quantité fonction de la date &
gquelle le danger a été signaié, seloa la
rmule suivante

R =R, + T/5, ok 111
R, = constante dapendant de la
géologie de la zone de recherches

T = aombre d'apnées écculées
depuis L'2tablissement d'une fiche

jusquta 1350, aveec ¥ max = 60 et T
min = - 13

valeur de B, est de

sur le plateauy continental B milles

an largse du plateau continental
8 mikles

les valeurs de B ainsi calculées’ ne seront
inférienres & 3 milles sur le platean

ntinental, et 5 milles au large dz ce

atean.

E.2.3
nduire

Il
les

est sguvent plus cemmode de
recherches 4 1'intérieur d'un

carré, & 1'intérieur duguel le cercle Q@fini
cidessus sera inscrit,



3.B.3. The density of data

line spacing

acquisition

a4 Hearshore waters [100 metres or less
in dapth?

Bacatge ap obstruction such as & wreck
or coral head in shallew water can
easily project to heights dangerous to
surface shipping from & very limited
pase area, searches in waters of 100 m.
or less in depth require move intense
development than da these 1n deeper
water. A basic reguirement is  full
ensonification o©f the bottom By a cam-
binakicn ©of the vertical echo-soander
and a single- or dual-channel side-scan
sonar or ite eguivalent [hull mounted
sshar, shallow waker multi-beam array
eche—sounder, ete.}. Should sanar nat be
availapie then the eguivalent could he
wire-drag sweeping; howaver, this may
only verify that the ares is clear down
to such depths that swesping can he
deemed effective [possibly iimited ke 35
metrest, EIn  addition, the use of a
towed magnetometer is encouraged if the
reported obstructien has ferrous content
li.e. a wreckl. Cverlap of sounding
lines must egual at least two Limes the
Prokable Erzar of the positioning system
in wse, as well as include an allowance
for any area under a side-scan sonar. if
used, which may not  be adeguately
ensonified by the vertical echssounder.
Mzpufacturers’ specificatiens and trisl
reparks shauld be cansulted ta determine
the ranges and coverage of the SCOar
lores of commercial equipment. It is
assumed that the survey line crientation

will =e such as to mirimize the wiiset
af the tow-fish due tr wind anpd Cur~
rents. The actual spaciang of the lines

will trerefore vary with the scunding
and pesitioning equipments used, as well
as the depth of the search area. A5 new
swathe saukéing systems come inte use.
so the line spacing will widen in future
yedrs.

b Offshore wakers (depktg in excess of
100 m.d
The densiky of data acquisitien in
these deeper waters is narmally 3 fualh-
ion of the following factors:

i the general depth of the sea-hed
in the vicinity of the reperted festure

1%

1.8.3. fa depsité @acquisition des
gonnégs eb 1'espacement des profils
a Eaux cdtidres {prefondeurs inférienres

on dgales & 100 métres)

Par petits fonds, les cokrs atteintes par

des obstructions, tellss gu'épaves aa abs-
truekions, constitsent un danger paur la
navigation bien gu'elles n'engagent gque des

zones trés restreintes. Il faut donc res-

serrer davantage les recherches par fonds
inférieurs on égaux & 100 metres gue dans
tes fonds supérieurs. Il est indispensable
d‘inscnifier compiétement le fond en asso-
ciant 1le sondeur vwverticazl et le sondeur
latéral & wvne ou desx fréguences ou son
dquivalent [(senar ds ¢ogue, sondeor multi-
faisceaux pour petits fonds...}. Le dragage
mécanigue peut  dtre mhs en oeuvre en 1'ab-
sence de sonar ; ce dernler proeédé ne
garantit toutefols gu'un plafond, Limigé
dans le meilleur des cas 3 35 métres. En

outre, 1l'esage du magnétometre est recom-
mandé pour détecter les epaves en fer. Le
recouvrement entre les profils doit étre
d'aw moins deun fois llerreur probable du
systéme de localisation ; 1) faut également
tenir compte de la zone investigude au
sondeur  latéral, et gui n'est pas bien
insonifiée par le sondeur wvertical. Les
notices des constructeurs et les rapparts
d'essais seront consultés pour tenir compte
de la partee et de la géomékrie des fais-
ceaux du sondeur latéral. Il fauat orienter
les profils de Eagon 3 diminuer le déport du
poisson sous 1'effet du went et du courant.
Lrespacerent reel entre les profils dépendra
en  falt des équipements de sonds et de
localisaticn, aussi bien que de la prafon-
deur des fonds 3 investigquer. Avec  1a mise
en service de systdmes de sonde encore d
L"état de projet, 1'espacement entre les
prefils augmenters dans guelques anndes.

b Zaux du large lprofondeurs sundrisures &
10 mi '
.

l.a densite d'acquisitien des deonéss dans
c23 waun dépend en principe  des eléments
SAivants
it i3 profondeur moyenne au veisinage
2u danger signalé



[ii} the potential
ported feature

slope of the re-

{iiit the type of uged for

searching, and

equipment

{3w) the aceuracy of the search ves-
s2l's positioning.

¥ortunately, the coocept  that  the
entire sea—bed shauld be snsonified by
the wertical sounder andfor schar ne
ionger applies, For in cases of shoals
in otherwise deep water reported priotr
to the advent of modern positisning
systems, the ares to Dbe searched w?ll
yseally be large. The ilnitial density
of search lineg mneed only ke Such as
will indicate the base of the featurs,
with additianal lines added shouid such
indications exist in order io determine
the nesd for special, intease develon-
ment.

Studies of known bathymebry af the
sea-floer indicate that in water depihs
af 100 to 1000 metres, undersea features
with slopes as great as 60x may axist,
while in greater depths 15x may be taken
as the maximum siope. The criteria for
line-spacing take these provapilities
into account.

if we define our terms as follaws:
line spacing in metres

apax angle of the cone ¢f ensonif-
icatiwn of the echo-sounder

maximum angle of the thearebical
siope of an undersea feature rising
from the sea-bed

mottom arez ensonified by echa-
seunder cone of ensenificatien
[conservative value]

- half the minimum lateral estent of
an anomaly’s bage area tased upon
bottom slope b censideration

prebanie yelative error ("repeat-
abilirty*}t of the search vesgel’s
gositioning system

=X
il

general water depth, or least depth
fouad on adjacent line, in metyes
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£iid

0% relévemsnt probable
lili} le matdriel mis en oeuvre pouar la
techerche
tiv} la précision &u  systéme de
localigation du bhatiment
Le principe selon lequel la totalite du
fond dait Etre insonifiée par le sondeur

vartical et/ou le sondeur latéral ne souléve

plus de difficultés dans sen application
bien que, dans le cas de tétes en eaux
profendes signaléss avant  lrarrivée des
sytémes modernes de localisation, la zone &

investiguer est en général étendue. L'espa-
cement initial entre les profils sers tel
que le relévement puisse &tre detectd, et
des profils intercalaires seront insérés au
v des résultats acquis,

L'étude des fends marins montre que,
au-deld de 100 et Jusgu'd 2000 mdtres, la
pente des relévements du fond peut atteindre
Gbx, tandis qu'elle n'excdéde pas 15x dans
les profondeurs superieures., Les critéres
d'espacement des profils prennent en compte
ces éventualités.

En potant ainsi les paramétres
I = espacement entre les profils e métres
2 = angle d'cuverture du sandeur
D = pente maximum du relBvement sous-maria
I. =

. iargeur de la zone insonifide par le
sondeur [estimation prodente’

I. = Largeur meitié de f'eaxtension latérale
minimum de 1'anomalie au-dessus du
fond, estimée dacrés sa pente b

f

E. = erreur relative probable {"répstabni-
Fité"] du systéme de Iogalisation du
bdtiment de recherche

H =

profondeur moyenne ou scide minimum
velevée sur profil volsin, en métres



then:
I =1, + I, 2E, 12}
In 211 depths greater than 100
metres:
T, = 2Htan{a/3) {3}

The value of TI., however, is dependent
upan the geological regime af the area
to be surveyed, therefore:

For water depths ef 100 to 2008
mebtres

i is & fackor paged upol  a
potentizi bottom slope of 807 and half
the potential base of the feature, thus:
= Koot 60 =

0.577H {41

Ibl!‘ fRezanG

Cembining expressions {3} and {41, the
soupding line interval for depths eof 100
to 2000 metres is therefore:

I'= 2H({tantaf3} + §.28) - 2E, 1531
_For water depths greater than 290C
mebres
The potential Dottem slope may hbe
considered to decrease rapldiy to &
minimum of 15°, and 2 rational approach

raquires that a guadratic
ugsed to define the line spacing. 3n
analysic of Member States® practices io
spacing their lines has led to 1. belng
defined as:

expression be

Ioiszaves = 0., 90034H7 161
Combinisg expressicas ia {31 and (B},

and adjusting the expression to  be

compatible with (3) at their commen

depth by a negative shift of 440 metres,
the sounding line interval Ffor depths
greater than 2002 metres is therefore:

I = 2M{tantafdi+0.0002H-440-3E i1l

Echo-soundetrs with cone widths of
approximately 4¢% to &0% are recommended

for the search cperation, with the use
of nbarrcw  heam  echo-scunders reserved
for the intensive investigation of any

Fa)

{n abtient alors ;

T =0, + 1, - 2, 12

Pour foutes les profondeurs supérieu-
rez A& :Q0 mdtres :

1, = 2Htanla/1)

{3
Toutefois la valeur de I, depend des
caractéristiques géologiques de la zose &

lever, par conséguent :

Rans les fonds compris entre 100 et
2000 metres :

I, ESt un paramdtre estimé pour one pente

probable de 507 et la moltié de la largeur

de 1'anemalie, ainsi

I.ts10acanne, = Hoot 60 = D, 577H 4
En asscciant les expressions {3] et {41,

L espacement entre les profiis pour des

profondeurs comprises entre 100 et 2008

métres vaut alers

I = 2Hitanlas3! + $,29) - 2E. (5]

Dans des Fonds supérieurs & 2080 métres

On  peut estimer gue la pente prohable du
fond diminue rapidement jusqu'a 15 maximum,
et i1 apparalt lLogique de proposer une
expressicn du second deqré pour déterminer
l'espacement entre les profils. Une analyse
des usages des Etats membres en matidre
d'espacerent des profils & conduit & adepter

pour  E_ iz waleur
Iiszoons = 0, 00034087 (&}
Tn tepant compie des  expraessions (3t et

(51 et en introduisant un terme correctif de
- 440 metres pour harmoniser le résultat

N

avec (3} a leyr profondeur commune

I = 2Hltania/3)+0,0002H)~440-2E, '

174

Lremplel des scndeurs dont 1'euverture est
drenviren 407 & &0° est recormandé pour les
recherches, tandis que les sondeurs a fais-
ceaw &troit sont mieux  adaptés

& 1'iaves-
tigation poussée de

tout danger signalé.



harard ipdicated. The use of malti-beam
array echo-sounders is also a Vary
effective means of expanding the inter-
val between sounding lines, as is the
use of largs search sopars carried in
some research ships, but the availan-
ility of such eguipments 1s presently
{E987) limited.

Line spacing may be increased meder-
ately where the geology af the seabed is
well known and does nct support the
propability of the existence of the
reported anamaly, of uhere demse ship
traffic similarly makes the reported
anomaly's existence impropable. However,
any increase in the value of I deter-
mined above should not excesd 33%. For
ease of reference, graphs may be canstr-
ucted for various values of H and 2,

3.¢.  EREPORTS

The report and zounding sheets wiich
deal with both the search and any fal-
low-up intensive survey of a feature

Found will allow the following gquestions
to be answeraed:

t. Did the area of the search cover the
probable position of the reporied
hazard 7

2. If ao hazard was [aund, was the
density of the search sufficiest to nave
ensured the detectict of the feature 7

3. If a significant feature waz
located.

a) Was a bottem sample vecrieved 7

bl Did the seunding side-scan/sonar/
suseping/diving/examination detect the
prebable minimum depth ¥

If the above guestians are ansvered in
the atfipmative then action to amead the
chart either to remove all references to
the feature, ¢r *to chart the Eeature
with least depth and without qualificat-
jon a5 to iks esistence or pesitign, <an

we taker with cenfidence. If, on com-
pietion of all search operations. at
least questions 1 and @ cannat ke

answered with a definikte yes, then the
search effort may as well not have been
carrisd out.
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L usage de sondeurs & faisceaux multiples
convient aussi pour espacer les profils, de
méme que les sonars 4 large champ, donit sont
squipés quelgues bdtiments de recherche,
Tﬁis ce genre d'équipement n'est pas répanda
4 1'heure actuelle.

L espacement entre les profils pourzs &tre
augmanté raisonnablement si  la geoalogie du
fond marin est Dien connue et que la pré-
sence de 1'onomalie signalée n'y  est guére
probable, ou peu plausible du fait de la
densité d: trafic maritime. Néanmoins, toute

augmentatics de la valeuwr de I, telle
gqu'elle a été déterminée ci-dessus, niexté-
dera pas 33%. Il pourra 8tre cormode de
construire des  abagues pour diféreptes
valeurs de H et a.
3.C. COMETES RENDUS

Les comptesz rendus et les minutes de

recherche, 1es leves d&taillés da L'&lément
dérouvert apporteroht une répongse aux gues-
tions suivantes :

i. La position probable du danger signalé
a-t-elle bien €té recouverte par la
rechercie ?

trouvk, la
F-t~11 4té
detecter e

éré
prafils
le

75 51 le danhger n'a pas
resserrement des
suffisant pour

3. 5L un
trouvé,

élément significatif a étd

al un  échantillen du fond a-t-il &£z
préleve *

ol lz ¢ote minimum probacle a-t-slle
é4d4 relevée au sondeur lateral.
nar dragage au par plongeurs ¥

51 la reponse & ces questions eskt affirma-
tive, la ccurbe peut alors 8tre corrigée, an
toute confiance, soit pour supnrimer 1°éié-
ment, aw le porter avec son brassiage, et
cela sans avcune réserve Sur sObe eXistence
ou  sa pesition, Si, 4 I'issue de la rscher-

che, il n'est pas possibie de répondre par
1'affirmative aux guestions 1 et 2, la
recherche aurait pu aussi bien ne pas étre

entreprise.



ANNEX I

SUMMARY OF IHO CRITERIA FOR THE
ELIMINATION OF DOUBTFUL HYDROGRAPHIC
DATA

a SEAHCH AREA

1. When the accuracy of +the positioning
of the reported anomaly can be determin-
ed with confidence from the eriginal
report, the MINIMIM recommended radivs
of the search area shall include &
cirele of radius [(R)] such that :

R = 2.5FE

whets PReprobmable error of the position.

2. when the accuracy of the pesitiening
of the anomally cannot be determined
with  confidence from the original
report, the MINIMUM recommended yadius
of the G&Gearch arez shall be assumed to
be as noted in 2.% and 2.2 below

2.1 Within sight of
land features, the
area to be searcied,
date of report
be :

glearly defined
radius [R} of the
regardless of the
af the anpmally, shall

B = 1.5 nautical miles

2.2 Out of signt of clearly defined
tand feakures, the radius (R} of the
area to be searched shall be the radius
R,, ©Lased upon whether or not the
reported position of  the gquestioned
anhmaiy lies on the continental shelf,
plus a factor based wpon the date the
anomaly Was repcrted suech that

B =8, + T/3

where T = [1980 - date of the veport)
to a maximum value of T=60 and a minimum

walue of T=-15 |Resulting walues for B
as computed below sheuld pat be less
than E=3 nastical miles e¢a  the
contipental shelf, and RB=56 gpactical

miles off the continental shebkf).

2.2.1 Cn the comtinental shelf

R, = & nautical miles

and thus R = & + T/5
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ANNEXE I

RESUME DES CRITERES OHI D'ELIMINATION
DES DOWMEES HYDROGRAPHIQUES DOUTEUSES

a ZONE DE RECHERCHE

1. 8ila

position de l’anomalie signalée,
telile

qu'elle a até relevée sur le document

ariginal, mérite confiapnce, le rayon mini-
mum recommandd de la zone de recherche
vautk

R = 2.5FE
ou PE est l'erreur probahle sur cette posi-
tion.
2. 5'il y a doute sur la position de L'ano-

malie signaide, telle qu'elle a été relevée
sur le document original, le rayen minimum

de la zonme de recherche sera évaiué en sa
réfdrant aux paragraphes 2.1 et 2.2 ci-
dessous

2.1

En vue de repéras tarrestres bian iden-
tifiés, le rayon B de la zone de rechercha,

guetle que soit la date & laquelis a &té
siqnalée L'ancmalie sera :

E= 1,5 mtlles

2.7 Hors de vue de repéres terrestres bien
identifiés, le rayon de la zone de recherche
sera le rayon R,, 8value selen que 1'ano-
malie signalée est sur ou au-deld du plateau
continental, wmajoré d'une gquantité estimée
d'aprés la date 4 laquelle 1'anomalie

a gté
signalée, te} gue :
B=R, + T/5
ol T = (1950 = année dU compote rendul. 7
varie entre un maximum de 60 et un minimum
de 15,

{Les valeurs aiasi calculées de & ne
seront pas inférievres a
plateac conkinental ek a 5

du plateau continental.

3 mikles sur ie
milles au large

3
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2.2.1 Sur e plateav continental

B, = h milles

et par conséquent R = & + T/5



2.2.2 Off the continantal shelf

B, = B nautical miles

and thus R=8+T/5.

3. Wnere the search ares ophionally
chesen is 2 square, the sides should be
tangential to the circle defined akove.

] SEARCH PROCEDURES
§. In water depths less than 100 metres

.1 Equipment

Must include vertical echo-scunder
plus side-scan sonar or its eguavalent.
An  equivalent to side-scan sohar could
be multi-beam, or sector-scanning sonar.
Wire-drzg sweeping could alse be emplay-
ed for the search, but may only verify
that the area is clear dowp to such
depths that swesping can be deemed to be
effective lpossibly limited to 3% met-
resl. Magnetometer is  alsa recomendad
for searchss imvelving ferrous objects.

1.2 Line Spacing

Will depend upon the range of the
sonar coverage, and the atcuracy aof the
positioning  system, allewing for 2o

ovarlap of twice their combined probable
errors. Wwhen side-scan sonar is used,
the overlap should normally ensure
coverage of the sea-bed heneath the keel
of the ssarch vessel on adjacent lines.

the speed of the vesssl should be such
2% ko ensure that sufficient secnic
echoes are received by all systems Erom
any  peasible pinnacle fasatures for
registration on the analegue rercrds
{acrepted as being 5 £o & echoesl|.

When wire—drag sweeping, the averlaps
between adjacent lines must compensats
for 4ll possible errors in positiening
and wvariations in the wideh of the
sweep.
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2.2.% Ag larqe du plateau continental

R, = § milies

et par cohséquent R = & + T/5

3, Si la 2one de recherche a été chaisie
sous-forme d'um  carréd, Le cercle défini
ci-dessus y sera inscrit.

b PROCEDURES DE RECHERCHE
1. Dans des Fonds inférieurs 3 100 metras
t.t L'équipemeat

11 doit comprendre un sandeur vertical et
un sondeur latéral et son dquivalent, o'est-
i-dire un molti-faisceaux ow on scnar @
palayage sectoriel. Le dragage mécanique
peut aussi #tre mis en geuvre, mals 11 ne
garantit qu'en plafond, limicé & 35 méires
dans le meilleur des cas. Le magnétoméire
est fgalement recommandé paur la recherths
des épaves en fer.

1.2 Espacement entre les prefils

f1 dépend de la partée du sonar, et de la
précision du systéme de localisation, en
tenant compie d¢'un recouvrement de deux fois
leurs erreurs probahles additionnées. Avec
le sondeur latéral, le recouvrement sera tel
que le fond sous la quille du batiment de
recherche spit investigués.

La witesse du DR3timent sera réglde en
sorte que 1’énergie soncre reéfléchie par
d*eéventuelles tEtes soit suffisante pour
impressionser les  enregistrements abhalo-
gigues [5 3 § £chas est une guantité accep-
tapiel.

En dragage wmécanique, les recouvrements
entre

profils weisins deivent compenser les
erreurs de lecalisatier et les fluctuations
de la iargeur de la Pande draguéa.



2. In water depths greater than
15¢ metres

2.1 Equipment required

A wide beam echa-sounder, but side-
scan senar of its eguivalent is strongly
recommended near the continental shelf
and is reguired in depths under 200
metres.A magnetometer is also racommend-
ed if searching for a reparted ferrous

hazard. A multi-beam array eche-scunder
ar long range hull-mounted scmar 15 3
valuable aid for searches; when elther

iz used, its angle aof coverage sheuld be
used For "a" in the expressicas belov.

2.2 Line sgacing
Spacing of the lines of search II) is

a funcktian of

2} the potential slope of the sea-bed

hl the general depth of water keing
soundad

¢} the ¢overage of the echo-sounder or

sonar hieam

the search
systemis),

d] the relative accuracy of
vessel's positioning
where

I 1ine spacing ih metres

H general watey depkh, or least
depth fousd on adjacent line,
in metres

a apex angle of cone cf enscrificat-
ien of the echasouader

L. -the probable error of pesition

[*repeatability” of the search

vessel's positicning systemis) |

In the twe cases consideved
11 159 ta 1000 metres

I = ?Hitanla/}3+9,291-2E,

iib Qver 2000 metres

T = 2ZHitan{a/3y+0.0002H}-440-2E,

Line spacing may be Increased moder-

ately where the geclogy of the sea-bed
is well known and ¢oes 6ot support the
probability of the existzace of the
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2. Daps les profondeurs supérieures &
100 métres,

2.1 L'équipement

Il faut ub sondeur 3 faisceau large, mais
un sendeur latéral, ou  son  éguivalent, est
vivement reccamandé pour opérer au volsinaga
du plateay continental, et exigé dans les
fonds  inferieurs 3 200 métres. Un magnéto-
métre est également geccrmanddé pour les
dangers signalée en fer. Un scndeor wmulti-
faisceaux o4 un sonar de cogue A grande
portée sont un outil priécieux en recherches.
Dans le ¢as de ces dernlers, l'guverture de
Eeur lcohe principal est déstgné par "a" dans
les expressions ci-desaous.

2.2 Espacement entre les profils

L'espacement I
fonction de

eptre les crefils est

al l'inclinaisen probable du {ond sous-
mar ke

-3} la profondeur moyenne de la  zane de
recherche

cl 1'euverture gy sendeur vertical ou du
faisceau du scpar

4} la précision relative du systéme de
lacalisation du batiment de recher-
ches, en notant :

1 espacement  entre les profils, en
matres

H prafondeur moyenne, ou  sonde mini-
mzle relevée sur un profil voizia, #n
ratres

2 angle d'ouverture du lede priccipal
du sandeur

o erreur  probable de  lecalisatien
[“fidelite” du svsidme de  lecali-

satjon du bitiment de vecherches).
Dans les deux cas étudids ¢
il 100 & 2000 mekres

I

1

Hitanta/31+0,28)-28_
4

1id au-deid de 2000 mitres

I = 2Hitan{a/31+0,0002H)-442-2E,

L' espacement entre les profils pourra étre
augmenté raisamnaplement si la géologie des
fonds marias est bien conpue et que la
prisepce de l'apomalie signalée n'y est



reported anomaly., or where danse ship
tratfic similarly makes the reported
amamaly's existence imprebable. However.
any increase in the value of 1 determin-
ed above should not exceed 33%. For ease
of raference graphs can be constructed
for various valwes of H and "a”.

1, Cross-check lines shouwld be run at
iptervals not greater than 15 times the
expected line-spacing.

4. 'the search operation report should be
in the format shoun in the annex hereto.
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guére probable, ou pen plausible du  [ait de
la densitéd du trafic maritime. NEznmoins,
toute angmentation de la valeur de I, kelle
gqu'elle a &té déterminée ci~-dessus, n'exceé-
dera pas 33%. Il sera commpde le cas échéant
d'établir des abaques pour diverses valeurs
de H et "a®

3. Des profils traversiers seront suivis, et
leur espacement n'extédera pas 15 fois celui
qui & été reteau pour les profils régulisrs.

4. Le compte rendn
présenté sous la forme

des recherches
indigquée

Sera
el Anpexa.



REFORT OF SEARCH FOR DOURBTFUL DATA

Name of search vessel ¢ Date [s) of search :

Mationslity - ) Autnerity or Company :

-

Repurted feature

a) Name and desription :

b Reported position : Lat - Long :
t) Shown on Charts HN™

d] Reported depths :

e} Surrounding depths

f

Method of pesitloning {if knewn) :

2. Brief hictorical background, including previsus searches

3. Search

a2l Estimates of prabable error in reported positian

ki Criteria used toc determineg the basis of the search :
c) Dimensions of area searched -

&) Line spacing interval

&}

Estimate of propable error in search vessel's pesitioning :

f) Speed of vessel during search

g' Scale of plotfing sheetis! used :

i Felative accuracy of lines of survey

4. Eguipment uUsed for search

2] Positioning system (make and model




b

L+

d

[

f

a

b

C

4

e

8

b

<

H

tcho sounder ti} frequency - fii) transducer beam angle
{iti} Sound velocity {iv) Calibration [dates}

Sonar [i} Erequency {ii) type

Wire drag [type and width)

Sea-bed sampler [typel

Other lorigin of tidal corrections, etc.}

. Results of Search

—

;

—

Whether Feature found 7 Yes/Ho
IF ¥YES
Least depth found and how determined
{i} Positien of least depth Lat 1 Long :
{itl Geodetic Reference System |Hovizontal Datumi:

Discussions of featore :

Mature of hottom :

. Supplementary information

Weather and sea cenditions during search :

Lecal {nformaticn

Qther

, Marrative desecription of search




§. Conclusions, Recommendations and Remarks

9. L.ist af associated documents and records with veferepcs Lo their
wherwabouts

Sighature

Date




COMPTE RENDU DE LR RECHERCHE DES DONNEES DOUITUSES

Nem du navire exploratewr pate (s} du cantrdle :

Nationalité putorité on Compagnie :

1. ERlément signaie

a) Nom et description

b} Position signalée : Lak, : Lang -
¢) Figurant sur les cartes BY ...

&} Profondeurs signalées :

&} Profondeurs environnautes :

£) Méthode de positionnement [si connuel :

3. Bref historigque, y compris les précédentes recherches

3. Recherche
a) Erreur probable sor la position signalée

b) Critéres utilisés pour déterminer les carackéristigues d2 la recherche

H

¢t Dimensions de ia zons investiguée :

d} Espacement entre profils

e] Erreur probable sur le positionnement du navire explorateur :
£i Vitesse dyg pavire au cours de la recherche :

gl Echelle de lafdes minutes(si de rédaction ukiliséels)

h1 Frécisien relative des profils de levés ;

4. Equioement utilisé paur le contrdle

al Systime de positionnement lmarque et type! :




g} Sondeur & éche (il Erdguence _ - ii) ouvertvre du faisceau :
[1ii) witesze du son fiv] étalonnage {dates)

¢! Sagpar [i] freéquence {1l type

4] Drague & fil {typs et lavgeur}

ej Echantillonneur du fond [type)

£) Divers {origine des corzectjofs de marées, ete,.,l

Résultais de la retherche

a) A-t-on rerrouvé i'élément ? OulifNan

DANS L°AFFIFMATIVE

b} Profondeur minimale trouvée et par gquels moyens :
¢} i) Position de la profondear minimale Lat s Long
111 Systéme ghodésigue ide référencel

a) Commentaires

2] Nature du fond -

6. infermations complementaires

al Conditions météaraiagiques et état de la mer au cours des recherches :
b} informations sur l'environnement
d1 Bivers

7. Deserivtion détaillds des recherches




§. Conclusions, recommendations s remargues

¢. Listes des doguments annexes &tablis fenreqistrements des sondeurs
mingtes, otc...! et indication de leur lieu d'archivage. ""

Sigaature

Dats




