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VALIDATION DES SOLUTIONS

Validations internes (principalement pour la partie champ de gravité)

o Spectres (de puissance, de variance, d’écart a une référence), spectres
cumulés

o Exploitation de la matrice de covariance :
» Tracé des triangles de variance, de corrélation entre les paramétres
* Projection de la matrice de covariance sous forme de cartes représentant
les erreurs du géoide, des anomalies de gravité, des déviations de la
verticale E-W et N-S. .,
® Projection de la matrice de covariance sous forme de prédiction de
I’erreur radiale d’orbite ;
= A une altitude donnée : en fonction de I'inclinaison du satellite
= Pour un satellite donné (altitude et inclinaison fixées) : cartes des
erreurs géographiquement et non-géographiquement corrélées, cartes
des erreurs sur les traces ascendantes et descendantes
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Validations externes

o Champ de gravité ;
e Comparaisons de grilles : anomalies de gravité, géoide (Mean Sea
Surface — Dynamic Topography)
e Comparaison de points: hauteurs géoidales obtenues par « GPS
Levelling »
e Variations temporelles du J2, J3. ..

o Marces : Comparaison a des modeles hydrodynamiques
o Stations : Comparaison a I'ITRF

o Géocentre
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geoid height value and error per degree (m)
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Signal/Error per degree for GRIM4-54/-C4
in terms of geoid height

1 l Kaula rule of thumb

—— GRIM4-54

—— GRIM4-C4

— = GRIM4-54 error per degree
— - — GRIM4-C4 error per degree
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EXPECTED RADIAL ORBIT ERROR AS A FUNCTION OF INCLINATION

FROM COVARIANCE MATRICE.
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4.2 Results for Australia and New Zealand (ANE)

Table 2 shows the descriptive statistics of the fit of the various GGMs to the ANZ point
free-air sravity anomaties on land. Table 3 shows the fit to the AMNE GPS-levelling data
{recall that Mew Zealand vses |2 sepacate vertical datums), Tables 4 and 5 show the fit

of the Plimeettd deflections from the GGMs 1o the ANS (Helmert) deflections.
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Table 2. Fit of the geopotential medels ro Jand gravity observations [mGal
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(Geocenter movement (m)

& S
s B

(.01

0.008

0.006

0.004

0.002

=

-0.006

—0.008

-0.01

Geocenter movement (annual + semi—annual)

computed from all GRIMS data

]

L
\

e
L

r’/
% A

]

| |

DN

>

o

= ]
L N NN
?7@;?2%;;/ ANNERN
Sl

4
1/




