
Implantation robotique avec Tiny Surveyor 
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Méthode classique ↔ robotique 
• 2m/s  
• Sans s'arrêter 
• Ligne fluide 

 
Conditions  
 
• Contrôle par GPS ou station totale 
• Polyligne fluide en *.dxf 

 
Implantation mais aussi mesurer 



 

 

• Non autonome 

• Type d'indication réglable 
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Réception GPS nécessaire 
 

Non autonome 
 

Surface plane 
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Une vitesse imbattable 
 

Ligne lisse et continue 
 

Ergonomie heureuse 
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