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Qu'est-ce que le Lidar ?
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Principes de fonctionnement
du Lidar
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Capteurs Laser
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é U A Q ALG Pacific Sud Survey

Sony ILX-LR1 21mm & 50 mm _ Trimble AV39
IMU Applanix AP50 INS

Laser RIEGL VQ-580-I1I-S



é U A O ALY ®acific Sud Survey

Range (AGL): 300 m / 2500 m

Taux de’l 2 9 2 pdesiifpulsions laser: 2000 kHz

Champ de vision : 75X
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Couverture au sol 3 1000 AGL: 1500 m




Aeronefs
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PRIX A L'HECTARE (XPF)
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Avion VS Drone —Drone  —Avion

16000 Prix a I'hectare en fonction du nombre d'hectares
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Cartographie 3D Gestion des Ressources
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Avantages de la technologie
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