
6 points essentiels  
pour un récepteur GNSS  
dédié au guidage d’engins

Vous cherchez un récepteur GNSS pour le terrassement, 
l’exploitation de mines ou les chantiers de VRD ?  
Voici quelques éléments à garder à l’esprit 

Récepteurs GNSS et guidage 
d’engins
Les récepteurs GNSS peuvent soit 
assister les opérateurs à prendre de 
meilleures décisions en leur fournissant 
l’information de positionnement précis 
(mode « indication seule »), soit le 
récepteur GNSS, intégré au système de 
guidage, peut prendre les commandes 
de l’engin (mode « entièrement 
automatique ») pour suivre le projet 
précédemment chargé.

Dans le mode “entièrement 
automatique”, la précision 
centimétrique RTK du système GNSS est 
beaucoup plus juste et sûre que celle 
obtenue par un opérateur expérimenté. 
Les fossés peuvent être creusés à 
la profondeur exacte, les tracteurs 
peuvent manœuvrer en rangs parfaits, 
les appareils de battage connaissent 
l’endroit précis pour enfoncer les pieux 
et les plateformes peuvent être nivelées 
finement du premier coup. Le fait de 
ne pas avoir à prendre des mesures 
et faire des relevés en permanence 
permet de travailler plus rapidement, 

de minimiser les coûts et d’obtenir une 
qualité de travail supérieure.

Comparé à une Station Totale, 
un système GNSS RTK peut être 
opérationnel rapidement et ne 
nécessite pas que certains éléments 
soient dans la ligne de visée. Une seule 
station de référence peut fournir les 
corrections différentielles RTK à tous 
les mobiles sur le site. L’état du projet  
et la localisation des machines sur 
site peuvent être actualisés en temps 
réel, ce qui permet au chef de chantier 
d’avoir une vue globale de l’avancement 
du chantier.

Les points essentiels
Les applications de guidage d’engins 
sont des plus complexes pour les 
récepteurs GNSS.  Bien-sûr les 
environnements naturels et radio 
peuvent être difficiles, mais les 
opérateurs essaieront toujours 
de pousser leurs équipements au 
maximum. Par conséquence, que 
doit pouvoir faire un récepteur GNSS 
pour être un outil optimal au guidage 
d’engins ?

1. Précision de positionnement 
dans des conditions difficiles

En mode RTK et en utilisant une 
station de base qui ne soit pas 
trop éloignée, les récepteurs GNSS 
haut de gamme peuvent calculer le 
positionnement avec une précision sub-
centimétrique.  Des conditions difficiles 
peuvent  détériorer la précision du 
positionnement et peuvent même 
conduire à des positionnements 
erronés. Les chantiers ont leurs 
propres éléments perturbateurs : de 
larges structures et des machines 
aux alentours peuvent engendrer des 
multi-trajets, la végétation peut être 
particulièrement problématique pour 
la qualité du signal GNSS et, comme 
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Illustration 1 : Récepteur GNSS AsterRx4 en 
fonctionnement pour guider la plantation des arbres



le montre l’illustration 4, on ne peut 
jamais être sûr de voir la totalité du ciel. 
Tout récepteur GNSS devrait pouvoir 
répondre aux conditions typiques 
d’un chantier. Les conséquences 
d’une position réelle erronée peuvent 
coûter cher et faire perdre du temps. 
Dans le cas des appareils de battage, 
l’opérateur doit avoir connaissance de 
la position et de l’orientation exactes 
de l’engin lorsqu’il plante un pieu car 
extraire un pieu planté au mauvais 
endroit n’est pas tâche facile et souvent 
coûteux.

2. Faible latence et taux élevé  
de sortie des données

La latence est le temps nécessaire au 
récepteur pour calculer et indiquer 
une position. De faibles latences et 
des taux élevés de mises à jour de 
positionnement indiquent que les 
appareils sont plus réactifs et peuvent 
être utilisés à des vitesses plus 
élevées sans perte de performance. 
Les récepteurs GNSS actuels les plus 
performants peuvent produire des 
données à partir de 50 Hz avec des 
latences inférieures à 20 ms.

3. Compensation des 
interférences

Il suffit juste qu’un véhicule de 
livraison arrive sur le chantier équipé 
d’un brouilleur de fréquences pour 
invalider le RTK sur l’ensemble du 
chantier et faire arrêter les opérations. 
La prévalence grandissante de tels 
dispositifs ainsi que les interférences 
des autres sources non-intentionnelles 
font de la compensation des 

interférences un outil essentiel pour 
un récepteur de guidage d’engins. 
Les récepteurs GNSS actuels les 
plus performants sont capables non 
seulement de compenser vis-à-vis des 
signaux simples continus  ou pulsés 
mais également vis-à-vis des brouilleurs 
plus complexes à bande large tels 
que les brouilleurs personnels de 
confidentialité. 

4. Cap

Les engins de chantier tels que les 
pelleteuses ont une plateforme 
qui peut être mise en rotation 
indépendamment du châssis. Il faut 
connaître l’orientation (le cap) de la 
plateforme pour connaître la position 
du godet. A l’aide de deux antennes, 
comme le montre l’illustration 4, le 
récepteur GNSS peut calculer le cap de 
la plateforme ainsi que le tangage ou 
le roulis selon le positionnement des 
antennes.

5. Robuste face aux vibrations  
et aux chocs intenses

Les terrains accidentés peuvent 
perturber le suivi du signal GNSS. Sans 
la technologie LOCK+, le récepteur 
risque de perdre le suivi lors de 
périodes de vibrations intenses.

6. Résistance aux perturbations 
ionosphériques

A l’heure actuelle, nous subissons 
encore les conséquences du dernier 
pic d’activité solaire de 2014. Ces 
perturbations ionosphériques peuvent 
toujours poser problème à proximité 
de l’équateur et à des latitudes plus 
élevées. Afin de s’assurer que les 
données sortant de votre système 
GNSS ne deviennent pas tout à coup 
incertaines ou que vous ne perdiez 
pas le positionnement RTK, il est 
souhaitable de pouvoir bénéficier de la 
technologie de surveillance et résilience 
ionosphérique comme le montre 
l’illustration 5.

Au-delà du terrassement
Les récepteurs GNSS ont trouvé 
leur place dans un grand nombre 
d’applications : de la surveillance 
sismique à la synchronisation horaire, 
embarqués sur des dragues ou des 
drones, partout où une position ou/et 
un temps d’une grande précision sont 
nécessaires.

Illustration 3 : Analyseur de spectre de l’AsteRx-U 
en présence d’un brouilleur avant (bleu) et après 
(rouge) activation de AIM+
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Technologie GNSS
448 canaux suivant simultanément tous les signaux des 
satellites visibles

Signaux pris en charge :
        GPS : L1, L2, L5
        GLONASS : L1, L2, L3 
        Galileo1 : E1, E5a, E5b, AltBoc
        BeiDou1 : B1, B2
        SBAS : EGNOS, WAAS, GAGAN, MSAS, SDCM  (L1, L5)
        IRNSS1 : L5
        QZSS : L1, L2, L5

DGNSS et RTK (base et mobile)1 

Technologies Septentrio GNSS+ brevetées :
        AIM+  système unique de surveillance et 

compensation des interférences à bandes étroite et 
large

        IONO+  surveillance et résilience ionosphérique 
perfectionnées

        APME+  estimation et compensation des 
multi-trajets GNSS

        RAIM  surveillance autonome de l’intégrité par le 
récepteur

        LOCK+  maintien du suivi lors de chocs mécaniques 
violents ou de vibrations

Connectivité
Blutooth intégré (2.1 + EDR/4.0)

WiFi intégré (802.11 b/g/n)  point d’accès et mode client2

4G LTE Cat 1 (bande 2, 4, 5, 12, 17), 3G UMTS/HSPA  
(850/900/1900/2100), 2G Quadri Bande GPRS/EDGE

Gestion du DNS2 dynamique et accès à distance au 
récepteur 

NTRIP (v1 et v2) client, serveur et caster

IP directe et appel réception GSM (CSD) 2

1 x connecteur Lemo à 9 broches pour :
        USB Haute Vitesse (hôte – avec accès au disque 

interne, communication TCP/IP et avec 2 ports série 
additionnels)

        1 port série haut débit (RS232) idéal pour une radio 
UHF externe ou intégrations personnalisées3

Formats de données et stockage
Mémoire interne 16 GB

Format de sortie NMEA 0183 v2.3, v3.01 et v4.0

Format de sortie SBF (Format propriétaire Septentrio 
très compensé et complètement documenté)

Corrections émises et reçues :
        RTCM v2.x et 3.x (incluant les MSM)
        CMR v2.0 et CMR+ (CMR+ en réception seulement)

MODELES 
Altus NR3 Full : Pivot /mobile réseau RTK 
multi-constellations  

Altus NR3 C : Pivot/mobile réseau RTK GPS/GLO 

Altus NR3 Base : Pivot RTK seul 

1 Caractéristique optionnelle
2 Permet la communication entre le pivot et le mobile
3 Alimentation et communication série fournies par le 

connecteur Lemo et câble dédié
4 La performance dépend des conditions 

environnementales
5 RMS
6 Ligne de base < 20 km 
7 Ephémérides précises et occupations longues
8 Taux de rafraîchissement des mesures par Bluetooth 

limité à 10 Hz
9 Aucune information disponible (pas d’almanachs ni de 

position approchée)
10 Ephémérides et position approchée connues
11 Poids : 740 g sans batteries
12 Durée d’utilisation illimitée grâce aux batteries 

échangeables à chaud
13 Lors de températures inférieures à -20 °C, 

une batterie externe peut être nécessaire
14 Nécessite un abonnement à  ArcGIS® Online

Altus NR3

CARACTERISTIQUES 

 

 

 

 

PERFORMANCE CARACTERISTIQUES PHYSIQUES 
ET ENVIRONNEMENTALES

 

 

 

Précision de positionnement 4,5

Naturel 
SBAS  
DGNSS

Performance RTK1,4,5,6

Précision horizontale
Précision verticale

Précision sur la vitesse 4,5 
3 cm/s

Statique et statique rapide
Précision horizontale
Précision verticale

Statique haute précision7

Précision horizontale
Précision verticale

Taux de rafraîchissement maximum8

Position (Naturel, SBAS, DGNSS)

Position (RTK)

Mesures seules
    
Délai pour la première initialisation
Délai moyen pour l’initialisation RTK
Démarrage à froid9

Démarrage à chaud10

Réinitialisation 

Performance de suivi (seuil signal/bruit)
Suivi
Acquisition

COMPOSITION STANDARD
1 x Altus NR3
4 x Batteries Lithium-Ion (batteries standard Li-Ion 

18650 avec circuit de protection)
1 x Câble de données USB
1 x Chargeur de batterie Altus NR3 (peut charger 4 

batteries)
1 x Câble allume-cigare pour chargeur de batterie

Horizontal
1.2 m
0.6 m
0.3 m

Vertical
1.9 m
0.8 m
0.7 m

0.6 cm + 0.5 ppm
1 cm + 1 ppm

3 mm + 0.5 ppm
5 mm + 0.5 ppm

3 mm + 0.1 ppm
3.5 mm + 0.4 ppm

20 Hz
10 Hz
20 Hz

< 7 s
< 55 s
< 30 s

env. 1 s

20 dB-Hz
33 dB-Hz

Taille
Poids11

Batteries internes
Autonomie 
des batteries12

Alimentation externe3

Températures d’utilisation13

Températures de stockage
Résistance aux chocs/chute
Certification
Etanchéité

167 x 69 mm
820 g

2 x 3.6 V, 3400 mAh (Li-ion)
6 heures (pour 2 batteries)

9–30 V DC
-30 °C to +75 °C
-40°C to +75 °C 

2 m
CE, FCC Class B Part 15

IP67

LOGICIELS COMPATIBLES 
        Interface Utilisateur Web embarquée pour le 

contrôle total du NR3

        Carlson SurvCE/SurvPC

        Large variété de logiciels de topographie et SIG ainsi 
que de post-traitement

        L’application mobile PinPoint-GIS pour la collecte de 
données simplifiée et  la localisation des applications 
GNSS sous Android

        Collecte de données embarquée utilisant soit 
PinPoint-GIS CSV de Septentrio1 ou ArcGIS® Online 
d’Esri14
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Illustration 5 : la hauteur de l’antenne calculée avec 
(en bleu) et sans (en vert) l’activation de l’atténuation 
avancée de la scintillation iono (IONO+)

Illustration 2 : Plus la latence du récepteur est 
élevée, moins le système de contrôle est réactif, ce 
qui - dans ce cas - a produit des irrégularités.

Illustration 4 : Récepteur Septentrio à double 
antenne avec cap en fonctionnement dans un 
endroit difficile en Norvège


