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Introduc)on 
 
Ce document a pour but de vérifier l’asserGon suivante : « Le mode par défaut u.lisé par la plupart 
des ordinateurs de plongée correspond à un réglage en GF 90/90. » 
 
CeJe asserGon est publiée par Alain Foret dans son étude «Dive computers and no extra penalty 
for repeGGve dives. » [1], page 3 
 
Par définiGon, une asserGon est une « proposiGon que l'on avance et que l'on souGent comme 
vraie. »1 
 

Méthodes 
 
Pour confirmer ou infirmer ceJe asserGon, nous allons uGliser deux méthodes : 
 
1. Vérifier les sources uGlisées par l’auteur. 
 
2. Vérifier si le réglage GF90/90 correspond effecGvement à un ensemble de profils de plongée 

pour un ensemble d’ordinateurs. 
 
 

  
 

1 h#ps://dic+onnaire.lerobert.com/defini+on/asser+on  

https://www.researchgate.net/publication/376758406_Dive_computers_and_no_extra_penalty_for_repetitive_dives
https://www.researchgate.net/publication/376758406_Dive_computers_and_no_extra_penalty_for_repetitive_dives
https://dictionnaire.lerobert.com/definition/assertion
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Vérifica)on des sources. 
 
En point de départ de son étude, page 3, Alain Foret indique que les valeurs de comparaison 
retenues dans son étude (GF 90/90) sont issues de l’étude de l’étude « On the reliability of dive 
computer generated run-Gmes, Part I. » [2] de 2021 publiée sur le réseau ResearchGate2 qui 
démontre que la plupart des ordinateurs sont réglés par défaut par les fabricants avec ces valeurs.  
L’étude de 2021 est citée ici :  
 

 
 

2 ResearchGate est un réseau social « scien+fique » qui permet à tout un chacun de créer un compte gratuitement afin 
de publier tout document, étude, simple courrier, sans valida+on aucune par un ou des pairs.  
Alain Foret y a publié une demi-douzaine de documents, le#re ouverte aux fabricants comme études sur la 
désatura+on. 
 

Toutefois, chacun étant donc libre de publier ce qu’il souhaite sur ce réseau, la qualité des publica+ons est très variable. 
On y trouve ainsi des études loufoques comme celle-ci :  
« Op+miza+on of Decompression Diving: A Compara+ve Analysis of Reduced vs. Tradi+onal Decompression Stop 
Protocols. » [3] 
  
Ce#e étude montre que la réduc+on des paliers est bénéfique au bien-être du plongeur !! 
Elle aurait aussi pu montrer qu’il vaut mieux réaliser les paliers obligatoires en début de plongée qu’en fin de plongée. 
Peut-être que les plongeurs auraient moins froid à la sor+e de l’eau … 
 

En réalité, ce#e étude a été rédigée avec ChatGPT selon une idée de Jean-Marc Bourguet et publiée par moi-même 
sur ResearchGate début janvier 2024 sous le nom de Charle Anguille-Turbo. 
Comme quoi, la publica+on d’un document sur un réseau dit « scien+fique » n’est pas gage de qualité ou de rigueur 
… 

https://www.researchgate.net/publication/353452581_On_the_reliability_of_dive_computer_generated_run-times_Part_I
https://www.researchgate.net/publication/353452581_On_the_reliability_of_dive_computer_generated_run-times_Part_I
https://www.researchgate.net/publication/377177863_Optimization_of_Decompression_Diving_A_Comparative_Analysis_of_Reduced_vs_Traditional_Decompression_Stop_Protocols
https://www.researchgate.net/publication/377177863_Optimization_of_Decompression_Diving_A_Comparative_Analysis_of_Reduced_vs_Traditional_Decompression_Stop_Protocols
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En réalité, ceJe étude compare les DTR calculées par le simulateur d’un ordinateur de plongée 
Scubapro Galileo 2, selon trois versions différentes de firmware. 
Les auteurs montrent que les trois versions de firmware calculent un plan de remontée différent, 
que ce soit pour un profil Air ou un profil Trimix. 
Les auteurs s’étonnent donc de ces différences, parfois importantes, et demandent au fabricant 
des éclaircissements et une meilleure transparence. 
 
Pour paraphraser un célèbre auteur de livres sur l’enseignement de la plongée, « c’est un fait 
scien7fique indiscutable » que, à aucun moment dans cet ar.cle cité en référence, les auteurs ne 
traitent du sujet d’un réglage par défaut en GF 90/90 des ordinateurs de plongée. 
 
Il est donc parGculièrement surprenant que Alain Foret uGlise ce document pour définir une valeur 
de GF 90/90 comme point de référence pour la totalité de son étude. 
 
Malgré ce premier point qui ôte, de fait, toute crédibilité à ceJe asserGon, nous allons tout de 
même vérifier si un réglage GF 90/90 est applicable à différents profils de plongée avec différents 
ordinateurs. 

 
 

Vérifica)on de l’applica)on d’un GF 90/90 à un ensemble de profils et d’ordinateurs. 
 
Dans son document, page 3, Alain Foret indique avoir vérifié que le GF 90/90 s’applique 
correctement à tous les ordinateurs de son panel, après l’avoir testé sur … un seul profil : 30 mètres 
pour 30 minutes fond (incluant un temps de descente inconnu).  
Toutefois, ce n’est pas du tout ce qu’indique sa Table I, page 4. Ainsi pour la première plongée : 
 

 
 
- Les ordinateurs du groupe I (cadre rouge), réglés par défaut avec des équivalents GF 90/90 

comme l’affirme Alain Foret, calculent un volume de paliers qui varie de 9 à 24 minutes ! Soit 
un raGo de 2,67 entre l’ordinateur donnant le moins de palier et celui en donnant le plus. 
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- Tandis que les ordinateurs du groupe II (cadre bleu), réglés véritablement en GF 90/90, 
calculent un volume entre 11 et 13 minutes, valeur proche de la référence DCIEM choisie par 
l’auteur. 

 
Rien que la lecture de ce tableau indique rapidement que, pour ce profil de plongée, le réglage par 
défaut de deux .ers des ordinateurs du groupe I ne correspond pas à un réglage en GF 90/90. 
 
Pour autant, est-ce le cas pour tous les profils de plongée loisir ? 
 
Pour ce faire, nous avons choisi 9 profondeurs entre 21 et 60m, et pour chaque profondeur, 4 
durées d’immersion. Soit 36 profils de plongée, avec un seul gaz, l’air. 
 
L’objecGf consiste alors à : 
- Calculer, pour un ensemble d’ordinateurs de plongée, les plans de remontée comportant un 

volume d’au moins 5 minutes de paliers obligatoires.  
- Comparer le volume de palier de chaque profil et de chaque ordinateur avec celui obtenu par 

un simulateur de référence, réglé en GF 90/90. 
- Déterminer une valeur équivalente de GF la plus proche du profil de remontée généré par les 

ordinateurs. 
 

Ordinateurs u,lisés 
 
Nous n’uGliserons que des ordinateurs uGlisant des algorithmes du groupe 1, groupe qui présente 
des écarts de volume de paliers importants pour un même profil. 
• Mares Quad, firmware v2.01. Le mode planificateur de cet ordinateur ne permet pas de 

connaitre la vitesse de descente. 
• Scubapro Galileo SOL, firmware 1.6, ASIC v1.0-1 et Galileo G2, firmware ***. Le mode 

planificateur de ces ordinateurs ne permet pas de connaitre la vitesse de descente. La vitesse 
de remontée est variable selon la profondeur. 

• Suunto, tout modèle, via le simulateur DM5, version Mac 1.5.4.510 
o Modèle RGBM : version Vyper, Vyper Air, Cobra, Cobra3, Zoop, D6, D9, D4i et D6i 
o Modèle Technical RGBM : HelO2 et D9tx 
o Fused et Fused 2 : D5, D9Tx, Eon Core et Steel 

 
Simulateurs de référence 

 
• Subsurface, version Mac 5.0.10.  
• MulGdeco, version Iphone 1.101 
 
Ces simulateurs uGlisent l’algorithme ZH-L 16C de Bühlmann modifié avec les Gradient Factor (GF). 
Le même algorithme uGlisé par les ordinateurs du groupe 2. 
 

Profils de plongée 
 
Les planificateurs uGlisés étant souvent limités à des profondeurs mulGples de 3, nous avons retenu 
9 profils de profondeur entre 21 et 60 mètres : 21, 24, 30, 36, 39, 45, 51, 54, 60 mètres. 
Chaque profil de profondeur est étudié avec 4 durées de temps fond. 
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Ces durées ont été volontairement choisies pour générer des paliers obligatoires, dont le volume 
global est d’au moins 5 minutes. 

 
Règles de conven,on et de paramétrage 
• Le gaz uGlisé est l’air ou 21% d’O2 
• Les GF uGlisés sont des GF jumeaux, pour lesquels GF Bas = GF Haut, parfaitement adaptés à la 

plongée à l’air. Dans la suite de ce document, nous uGliserons une notaGon simplifiée où GF xx 
correspond à un GF xx/xx. Par exemple : la notaGon GF 85 équivaut à GF 85/85. 

• Le temps fond inclut le temps de descente. 
• Selon les simulateurs, les durées de paliers sont arrondies à la minute sans connaître la règle 

uGlisée par le développeur du simulateur. Pour d’autres, les durées sont calculées en minutes 
et secondes. Dans ce cas précis, nous avons fait le choix d’arrondir à la minute supérieure tout 
niveau de palier dont la fracGon de secondes est supérieure à 10 secondes. 

• Les modes de sécurisaGon sont réglés en valeur par défaut, soit P0 pour les ordinateurs Mares 
et Suunto, L0 pour Scubapro. 

• Les paliers de sécurité ne sont pas intégrés à l’étude. 
 

Lorsqu’ils sont modifiables, nous avons uGlisé les paramètres suivants : 
• Vitesse de descente : 20 mètres par minute 
• Vitesse de remontée : 10 mètres par minute jusqu’à la surface 
• AlGtude : 0, niveau de la mer ou pression atmosphérique : 1013 millibars 
 

Calcul de l’engagement  
 
La noGon d’engagement permet de quanGfier le niveau de risques d’ADD, selon la profondeur, le 
temps fond et le mélange respiré.  
Plus l’engagement est important, plus le risque est important. 
Le document « Théorie générale unifiée de la décompression. » [4] rédigé en 2009 par Bernard 
GardeJe de la COMEX explique en détail ceJe noGon : 
 
L’engagement se calcule par une formule simple : 𝐸 = 𝑃.√𝑇 
avec P, la profondeur en mètres et T, le temps fond (incluant la descente) en minutes 
 

Engagement Risque moyen ADD Risque maximal ADD 
120 0,01% 0,3% 
150 0,03% 1% 
200 0,10% 3% 
270 0,30% 10% 
350 1,00% 30% 

Tableau 1 : Table des niveaux d'engagement 

Pour chaque profil, nous calculons donc l’engagement et la tranche d’engagement à laquelle il se 
réfère. 

  

https://www.tekdiving-sciences.com/assets/documents/THEORIE_GENERALE_UNIFIEE_DE_LA_DECOMPRESSION.pdf
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Valida,on des ou,ls de référence 

 
Pour chaque profil de profondeur et de temps, le volume de paliers obligatoires est calculé pour 7 
couples de GF jumeaux entre GF 70/70 et GF 100/100. 
Les résultats obtenus avec le simulateur Subsurface sous Mac sont comparés à ceux obtenus avec 
le simulateur MulGdeco sous Iphone. 
 

 
Tableau 2 : Volume de paliers de référence 

On constate que les résultats sont quasiment idenGques entre les deux simulateurs, les écarts étant 
liés aux règles de gesGon des arrondis en minute.  
Les écarts peuvent être de 1 minute quand les volumes de paliers sont faibles, jusqu’à 3 minutes 
pour des volumes de paliers proches de 100 minutes : 

• 97% de résultats ont des écarts de +-1 minute 
• 3% de résultats ont des écarts de +2 minutes. 

 
Au vu des résultats et pour des raisons d’ergonomie, le simulateur Subsurface est confirmé comme 
simulateur de référence. 
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Calculs des volumes de paliers 
 

 
Tableau 3 : Volume de paliers par ordinateur 

Le détail de ce tableau est présenté en Annexe II pour plus de lisibilité. 
 
Pour chaque profil de chaque ordinateur, nous avons calculé deux informaGons : 
- Le volume de paliers, c’est-à-dire la somme des temps de tous les paliers quelle que soit leur 

profondeur 
- La valeur « équivalent GF », c’est-à-dire le couple de GF jumeaux donnant le volume de paliers 

le plus proche du volume calculé par l’ordinateur. 
 
A parGr de ces deux éléments, nous avons affecté à chaque équivalent GF le code couleur de l’un 
des 7 profils le plus proche calculé par le simulateur de référence.  
Le code couleur est donné par la règle suivante : couleur de l’équivalent GF = code couleur du profil 
GF du simulateur de référence le plus proche +-2.  
Ainsi pour un équivalent GF de 78, le code couleur appliqué sera celui du profil GF 80. Pour un GF 
de 77, le code couleur sera celui du GF 75. 
Le code couleur permet ainsi de lisser les règles d’arrondi uGlisées par les différents simulateurs et 
d’avoir une vision synthéGque des résultats. 
 
Pour l’ordinateur Mares, les résultats sont strictement idenGques avec les paliers profonds acGvés 
ou non acGvés. 
Pour les ordinateurs Suunto, les résultats diffèrent selon que l’on acGve ou non les paliers profonds.  
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Analyse des résultats 
 
En première lecture du tableau 3, les codes couleur des équivalents GF permeJent de constater 
qu’il existe très peu de profils ayant un volume de paliers correspondant à un réglage GF 90/90 (en 
jaune). 
 
Ainsi, nous pouvons constater que : 
- L’ordinateur Mares et son algorithme RGBM a des équivalents GF entre 75 et 80. Alain Foret 

fait référence dans son étude à deux modèles uGlisant cet algorithme : M1 et Guardian. 
- L’ordinateur Scubapro a des équivalents GF très proches de 80. 
- Les équivalents GF des Suunto dépendent du type d’algorithme et de l’acGvaGon ou non des 

deep stop. Les Suunto Vyper et D4I uGlisés par Alain Foret uGlisent un algorithme RGBM, dont 
les équivalents GF sont proches d’un GF 75. 

 
Seuls les ordinateurs Suunto avec algorithme Fused 2, c’est-à-dire les ordinateurs de type Eon Core 
et Steel ou D5, ont 15% de leurs profils proches d’un GF 90. Or ces ordinateurs ne font pas parGe 
de la liste retenue par Alain Foret dans son document. 
 
Détaillons maintenant l’analyse des profils 

 
 

Analyse des profils par tranche d’engagement 
 

 
Tableau 4 : Équivalent GF par tranche d'engagement 

 

 
Graphe 1 : Équivalent GF moyen par tranche d'engagement 

 
Ce graphique montre que plus l’engagement augmente, plus les fabricants sécurisent leurs 
ordinateurs, à une excepGon près, Mares, nous y reviendrons. Ainsi le GF moyen passe de 82 pour 

Equiv GF moyen 
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la tranche de niveau d’engagement le plus faible à 66 pour la tranche de niveau d’engagement le 
plus fort. 
 
L’équivalent GF moyen de toutes les mesures réalisées est égal à GF 76 

 
 

Analyse des profils par algorithme et ordinateur 
  

 
Graphe 2 : Équivalent GF moyen par ordinateur et algorithme 

 
Ce graphique montre que plus le niveau d’engagement est élevé, plus le niveau de sécurisaGon de 
chaque algorithme augmente. Le dernier niveau d’engagement, en jaune, est parGculièrement 
sécurisé par les fabricants, sauf pour l’ordinateur Mares. 
 
ParGcularités de l’ordinateur Mares : son simulateur n’est pas capable de fournir une DTR 
supérieure à 99 minutes. Dès lors, le résultat pour des engagements entre 270 et 350 est faussé, 
notamment sur le profil 60 mètres – 25 minutes, en noir dans le tableau des volumes de paliers 
(Tableau 3). 
 
A savoir : Bernard GardeJe indique dans son document « Théorie générale unifiée de la 
décompression » que le niveau d’engagement 270 est la limite de la plongée « sporGve » à l’air. 
 

  

GF 50 GF 55 GF 60 GF 65 GF 70 GF 75 GF 80 GF 85 GF 90 GF 95

Mares - RGBM

SCUBAPRO - ZH-L8 ADT MB PMG

SCUBAPRO - ZH-L16 ADT MB PMG

Suunto sans DS - RGBM

Suunto sans DS - Tech RGBM

Suunto sans DS - Fused 2

Suunto avec DS - RGBM

Suunto avec DS - Tech RGBM

Suunto avec DS - Fused 2

Equivalent GF moyen par ordinateur et algorithme

Entre 120 et 150

Entre 150 et 200

Entre 200 et 270

Entre 270 et 350

Equiv GF moyen 
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Graphe 3 : Équivalent GF - Mares - RGBM 

 
Ce graphique montre les équivalents GF obtenus pour chaque niveau de profondeur, avec 
l’équivalent GF moyen et les valeurs extrèmes. 
On constate ainsi que chez Mares RGBM, le niveau de sécurisaGon est constant quelles que soient 
les profondeurs, autour d’un équivalent GF 75. Les valeurs extrèmes de GF sont contenues entre 
70 et 83 
 
 
 

 
Graphe 4 : Équivalent GF - Scubapro - ZH-L8 ADT MB PMG 

 
Avec l’algorithme ZH-L8 ADT MB PMG, Scubapro obGent des valeurs extrèmes d’équivalents GF 
assez éloignées : plus le niveau d’engagement pour une profondeur donnée est faible, plus le GF 
est élevé : GF max à 85. Plus le niveau augmente pour une profondeur donnée, plus l’algorithme 
est sécurisé avec un GF autour de 70. La courbe reste cependant assez linéaire quelle que soit la 
profondeur. 
L’équivalent GF moyen chez Scubapro ZH-L8 est de GF 75.  

m
è
t
r
e
s 
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Graphe 5 : Équivalent GF - Scubapro - ZH-L16 ADT MB PMG 

 
Comme pour son algorithme cousin, l’algorithme ZH-L16 ADT MB PMG obGent des valeurs 
extrèmes d’équivalents GF assez éloignées : entre 67 et 85, selon le niveau d’engagement. 
Et nous remarquons que la sécurisaGon du GF est directement liée à l’augmentaGon de la 
profondeur, dès 40 mètres. 
L’équivalent GF moyen chez Scubapro ZH-L16 est de GF 74. 
 
 

 
Graphe 6 : Équivalent GF - Suunto RGBM sans Deep Stop 

 
Avec l’algorithme RGBM sans deep stop de Suunto, le comportement est idenGque à celui du 
Scubapro, mais à une plus grande échelle : les valeurs extrèmes sont assez éloignées. Pour une 
profondeur donnée, quand le niveau d’engagement est faible, l’équivalent GF se situe autour de 
83. Quand le niveau augmente fortement, alors l’équivalent GF tombe à 58.  
Mais là encore, l’équivalent GF moyen chez Suunto RGBM sans palier profond est de GF 75. 
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Graphe 7 : Équivalent GF - Suunto RGBM avec Deep Stop 

 
Ce comportement est encore plus marqué quand les paliers profonds sont acGvés : l’algorithme est 
sécurisé à tous les niveaux, les équivalents GF sont toujours inférieurs à ceux de l’algorithme sans 
palier profond. Quand le niveau d’engagement est très élevé, les équivalents GF s’effondrent 
autour de 55. 
L’équivalent GF moyen chez Suunto RGBM avec palier profond est de GF 72. 
 
Les graphes de l’algorithme Suunto Tech ne sont pas présentés. Cet algorithme est obsolète et 
remplacé par la version Fused. 
 

 
Graphe 8 : Équivalent GF - Suunto Fused 2 sans Deep Stop 
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Graphe 9: Équivalent GF - Suunto Fused 2 avec Deep Stop 

 
Aucun ordinateur uGlisant l’algorithme Fused 2 n’a été testé par Alain Foret. 
Il est toutefois intéressant de regarder le comportement de cet algorithme sur trois points : 
 

1. La grande variabilité des valeurs d’équivalent GF dont les extrèmes se situent entre 68 pour 
le plus peGt équivalent GF et 92 pour le plus grand. Avec ou sans palier profond, l’équivalent 
GF moyen est de 81 et 80 respecGvement. 

 
2. L’acGvaGon des paliers profonds augmente le niveau de sécurisaGon des équivalents GF. 

Ainsi pour tous les profils étudiés, l’équivalent GF avec paliers profonds est inférieur ou égal 
à l’équivalent GF sans palier profond. Cela veut dire que l’acGvaGon des paliers profonds 
augmente le volume final des paliers et donc, la durée totale de la remontée 

 
3. Les deux courbes sont très proches en termes de profil avec une sécurisaGon totalement 

dépendante de la profondeur : au-delà de 50 mètres, les équivalents GF baissent 
drasGquement. C’est ce que nous avions constaté il y a bientôt 4 ans lors des premières 
analyses de cet algorithme : 

 
hJps://www.plongeur.com/forums/topic/66936-analyse-de-courbes-de-plong%C3%A9e-
avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/ 
 
hJps://www.plongeur.com/forums/topic/67380-episode-2-analyse-de-courbes-mulG-
niveaux-avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/#comment-1342141 
 

  

https://www.plongeur.com/forums/topic/66936-analyse-de-courbes-de-plong%C3%A9e-avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/
https://www.plongeur.com/forums/topic/66936-analyse-de-courbes-de-plong%C3%A9e-avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/
https://www.plongeur.com/forums/topic/67380-episode-2-analyse-de-courbes-multi-niveaux-avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/#comment-1342141
https://www.plongeur.com/forums/topic/67380-episode-2-analyse-de-courbes-multi-niveaux-avec-le-nouvel-algorithme-suunto-fused-2/#comment-1342141
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Limites de l’étude 
 
Les limites ont déjà été données préalablement. Elles concernent : 

• Les vitesses de descente des simulateurs intégrés aux ordinateur Mares et Scubapro ne sont 
pas documentées publiquement. Ainsi, il est possible, et cela expliquerait notamment 
l’écart de temps sur le profil 30 mètres – 30 minutes de l’algorithme ZH-L8 avec les valeurs 
de Alain Foret, que le simulateur uGlise une vitesse de descente infinie, posiGonnant le 
plongeur à la profondeur du fond dès la première seconde de plongée. Mais, comme nous 
ne connaissons pas plus la vitesse de descente uGlisée par Alain Foret, difficile d’établir des 
conjectures sur l’écart de temps constaté. 

• La vitesse de remontée du Scubapro est variable selon la profondeur. Par manque 
d’informaGons, nous ne savons pas quelle vitesse de remontée a été uGlisée par Alain Foret. 
Toutefois, ceJe vitesse de remontée, qu’elle soit fixe ou variable autour de 10 mètres par 
minute, aura des effets faibles, de l’ordre de la minute, sur le volume de paliers. 

• La règle de gesGon des arrondis uGlisées par les algorithmes implémentés dans les 
ordinateurs et simulateurs. Là encore, l’impact est faible, de l’ordre de la minute sur des 
profils loisir réalistes. 

• Le choix de l’uGlisaGon de simulateurs plutôt que de caissons hyperbares. C’est 
effecGvement un choix de facilité, les profils de plongée sont simples (plongée carrée) et 
l’accès à des caissons pilotés par ordinateur, difficile. De plus, Alain Foret se réfère à des 
études réalisées sur simulateur pour jusGfier ses asserGons. Alors pourquoi ceJe étude ne 
pourrait-elle pas uGliser des simulateurs ? 
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Conclusion 
 
A ce jour, il est impossible de décréter que « Le mode par défaut uGlisé par la plupart des 
ordinateurs de plongée correspond à un réglage en GF 90/90. » 
 
D’une part, parce que le document, sur lequel s’appuie Alain Foret pour décréter cela, n’évoque 
même pas ce sujet. 
Se focaliser ensuite sur un seul profil (30 mètres / 30 minutes) comme le fait Alain Foret pour 
valider ceJe asserGon est un non-sens.  
Nous avons vu que, selon le profil de plongée, les ordinateurs réagissent différemment. L’analyse 
des différents profils montre que si un équivalent GF 90/90 peut être approché pour un profil 
donné, cet équivalent GF aura une valeur bien différente pour un autre profil. Quel que soit les 
ordinateurs et algorithmes étudiés, l’équivalent GF n’a aJeint une valeur de 90/90 que pour 5% de 
la totalité des profils étudiés, l’équivalent GF moyen de chaque algorithme étant plutôt de 75/75, 
sauf pour l’algorithme Fused 2 autour de GF 80/80. 
 
D’autre part, si le réglage par défaut à un équivalent GF 90/90 de la plupart des ordinateurs était 
une réalité, l’étude montre que chaque fabricant impose sa propre surcouche de sécurité quel que 
soit le profil étudié. 
 
Comme le dit Alain Forêt, tous les algorithmes uGlisés par les fabricants d’ordinateurs ont une base 
haldanienne, la plupart uGlisant le modèle Bühlmann, qu’ils soient monophasiques (Haldane et 
dérivés) ou diphasiques (micro-bulles MB, RGBM et VPM). Mais chaque fabricant ajoute sa 
surcouche de sécurité : gesGon des micro-noyaux et bulles pour RGBM, VPM, Scubapro MB …, 
gesGon de la sursaturaGon en azote pour les autres. 
Ces surcouches de sécurité ne sont pas de simples ajustements de Gradient Factor en foncGon 
d’une profondeur ou d’un temps, mais selon un algorithme bien plus complexe, gardés secrets 
(hors VPM, public) par les fabricants d’ordinateurs. 
Or ces surcouches étant imposées (elles peuvent être modulées) au plongeur, elles doivent être 
prises en compte en tant que « réglage par défaut » pour établir des comparaisons viables. 
 
Ainsi, écrire que tous les ordinateurs doivent être comparés à un réglage GF 90/90 parce que ce 
réglage est équivalent au mode par défaut implémenté par tous les fabricants généralistes 
(asserGon invérifiable) selon un même modèle Bühlmann + GF (autre asserGon invérifiable), c’est 
oublier (involontairement ?) que ces réglages par défaut comportent une surcouche de sécurité 
(non documentée) quand d’autres ordinateurs (fabricant « tek ») n’en ont pas (et c’est connu).  
 
La comparaison des plans de remontée est alors faussée, et ce dès la première plongée … 
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Annexe I : Volume de paliers de référence 
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Annexe II : Volume de paliers par ordinateur 
 

MARES QUAD 
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SCUBAPRO GALILEO SOL et G2 
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SUUNTO RGBM, RGBM TECH, FUSED 2 
 

 
 


