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Introduction

La précision des systemes de geéolocalisation par satellite est de l'ordre du metre, les
systemes de correction différentiel comme la cinématique en temps réel (RTK) permettent
d’approcher une précision centimétrique. Cependant ils nécessitent une base de référence
a proximité du lieu de collecte souvent maintenue et proposée par des systemes
propriétaires. L'open-source/open-hardware peut répondre a ce besoin en permettant

d’'imaginer des solutions peu couteuses, fiables, |égeres et faciles d’utilisation.
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Atouts et verrous techniques du dispositif
Accessible financierement
Facilite d’utilisation et de mise en ceuvre

Collaboratif

-> atout = nombreuses bases, entraide, partage
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-> inconvenient = choix du mateériel, conditions d’mstallatlon mamfenance

Perspectives

Partenariat avec les collectivités, sciences participatives, utilisation pour la formation
des étudiants....
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