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618 =ENOTNAQZEIH OPOAOTIA

givar €21 Pryjuata e arotéieopa o emxaivyn 0.2 notpov.
2. MMy avaBérov evdeiEeme, ta dvo dpyava vroTIi-
OeTal OTL AELTOVOYOUV pE TOV (D10 paonatizd 1000 (ToOmToC
P 1 XS).
Biémxe exions: mode spectral d”un instrument HRV

Ayyioaueotxavixos 0pog: SPOT twin instruments

U8 intersegment de données (wrooTcouata)
Touéag: HAeAToORMy VTR TNAEAVIYVEVOT)

ZELOG OEOOUEVIIV TTOU AELVTUL UETUED OV0 OLAOOYLAMY TUNUAT!V
OEOOUEVIIV,

Biérxe exions: segment de données HRV

U9 intersegment géographique yewyoa@uxa tunuara (Tepayix)
Touéas: HLexToOnay v T TAEaviEVEVOo)
. Zawvn oto €dudoc mov mapatnonbnxe va avtiotolgel o éva
TUNUe (TERAYL0) OEDOUEVIIV, ZELUEVY] UETUED OVO TUNUATOV
OEdOUEVOIV.
2. 'Etot ovoudetal Zat 1) avartaoaotaon e v A0Ym Sovng ue
AotBunTLAn 1 avaroyLAY) LOO(T).

I.R.C. Pr. fausse couleur
largeur de bande [32. limite de résolution spectrale
largeur de couloir (.. couloir exploré, portée distale

100 lidar oavrao ue AétCeo (LIDAR)

Tousas: HAEATOOMUYVITUAY] TIAEUVLYVELOT)

Eveoy0s OvALEATIC, TOU ZONOLMOTOLEL OUV TYY EATOWTIS £Vt
AELCED.

Snueiwon: 1. O 000< LIDAR EIVUL TO AXOMVUUO TNE AYYAOQUEDL-
ravizng expoaonc «light detection and ranging», mov ueta-
Poaletan yarixa «détection et télémétrie par la lumiére» xau
EAANVIAQ «UVILVEVOT] %O TNAEUETOLO UE TO PUIC».

2. To lidar yonowuever yia T HETONON ATOOTACEWV KL
EVOEYOUEVIIZ VI TOV EVIOMIOUO TWV OUVIOTWOMY TWV UECWV
TOU OUVUVT(H AT T1) OLAO00T) TOU TO Pug.

Ayyvioausoixavixog opoc: lidar



