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Il s’agit d’un
équipement portatif de
90 x 30 x 65 mm
environ, en boîtier de
plastique noir. Le
boîtier présente un
connecteur USB
(« forme B ») et un
connecteur coaxial de
type SMB. Sur la face
supérieure, il com-
porte deux boutons
poussoirs et trois
voyants. Sa réalisation
le classe d'emblée dans
la catégorie des
matériels grand public.

L’intérieur du boîtier se compose d’un circuit
imprimé comprenant différents composants
dont les principaux sont énumérés ci-après.

1 - Au verso de la carte

Le connecteur coaxial SMB précité
dont la notice précise qu’il est destiné
au raccordement d’une éventuelle
antenne extérieure.

Le connecteur USB-B précité
destiné à l'alimentation de l'appareil et
à son raccordement à un ordinateur.
Pour l'alimentation seule, l'appareil est
livré avec un adaptateur USB - allume-
cigare aussi ingénieux qu'original.

Trois diodes électroluminescentes
sont en face de trois épiscopes en
plastique qui renvoient la lumière dans
les trois voyants visibles de l’extérieur.

Description de l'équipement
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se trouve (position qu’il connaît grâce au décodage des signaux reçus du satellite, ainsi
qu'il sera exposé plus loin)
Une antenne GPS référencée 1575 0405-1043. Cette antenne n’est pas répertoriée dans la
documentation, mais elle est d’un modèle courant dans la constitution de matériels GPS.

Une antenne est un dispositif transformant les ondes radioélectriques qui se propagent dans
l’espace en courants électriques qui se propagent dans des conducteurs. Les ondes GPS
sont émises à la fréquence de 1575,42 MHz (ce qui correspond à une longueur d’onde dans
le vide de 19,05 cm).

2 - Au recto de la carte

D'abord un ensemble de réception haute fréquence articulé autour d'un circuit SIRF GRF2i, qui est
un circuit spécialisé dans la réception GPS. circuit circuit de réception Haute Fréquence
(préamplificateur faible bruit) : c’est à ce circuit qu’aboutissent, via un filtre adapté, la connexion de
l’antenne précitée et le connecteur coaxial destiné à une antenne externe. 

Une diode électroluminescente ("DEL" ou
"LED") est un transducteur electro-optique.
Elle s’éclaire quand on lui envoie une tension
électrique. Elle s’éteint quand la tension
disparaît. C’est le GSP2e/LP 7450 dont nous
parlerons plus loin,  qui envoie cette tension.
Les diodes sont soudées sur le circuit imprimé.
Pour que la lumière soit visible sous l’angle
souhaité par l’ergonomie de l’appareil (visibles
en face supérieure quand l’appareil est vu par
le petit côté), trois épiscopes (un par LED)
captent la lumière des LED et la reportent vers
les voyants, sur le boîtier.

Un transducteur électro-acoustique (buzzer) est situé en face des ouïes visibles sur la face supérieure
à côté des voyants.

Un buzzer est un appareil intermédiaire entre une sonnette et un haut-parleur. Il est destiné
à produire un son aussi puissant que possible en consommant une énergie électrique aussi
faible que possible. Lorsque le GSP2e/LP 7450 (dont nous parlerons plus loin) allume une
LED, il avertit aussi l’utilisateur en actionnant le buzzer.

Deux boutons-poussoirs actionnés par
les deux poussoirs de la face
supérieure de l’appareil.

L’un sert à arrêter le buzzer.
C’est un fonction normale de
tout dispositif d’alerte. On
appelle cela l’« acquit-
tement »

L’autre sert à mémoriser un point.
Appuyer sur ce bouton
demande au GSP2e/LP 7450
de copier dans la mémoire
flash la position du point où il
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Les satellites GPS ne sont pas très puissants. Le
niveau de réception garantie est de -130 dBm c’est à
dire 10-13mW (un dix-millionnième de milliardième
de watt). C’est extrêmement faible. L’agitation des
électrons due à la température dans l’antenne elle-
même (que l’on appelle "bruit thermique") est de
1,38 x 10-23watts par hertz et par degré kelvin. La
bande passante du GPS est de 2 MHz et la
température ambiante est de 300°K, ce qui donne
une puissance de l’ordre de 10–11mW. L’agitation
spontanée des électrons de l’antenne constitue donc
un courant 100 fois plus puissant que le signal à
recevoir (les chiffres cités ici ne sont que des ordres
de grandeur destinés à fixer les idées). Dans les
technologies de télécommunication satellitaire, il

faut donc toujours commencer à amplifier tout cela en
prenant soin de rajouter le moins possible d’électrons agités et d’éliminer tout ce qui n’est sûrement
pas constitutif des signaux reçus. Le filtrage d'entrée, adapté à la fréquence et à la forme du spectre du
GPS  permet d’atténuer fortement le bruit et de ne presque pas atténuer le signal venant du satellite.

La photo ci-dessus représente les circuits de réception haute fréquence. Le reste de la carte comporte
(voir la photo ci-après) un circuit intégré GSP2e/LP 7450 déjà cité. Il s’agit d’un circuit intégré à haut
degré d’intégration (0,18µ de canal de grille selon la documentation) qui assure à la fois le décodage et le
traitement des signaux GPS issus du circuit précédent.
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Tous les satellites GPS émettent sur la même fréquence. Pour un observateur ordinaire du signal
reçu de l’antenne et amplifié par le préamplificateur précédent, c’est une cacophonie totale.
Imaginez-vous, par exemple, entrer dans un hall d’usine avec des machines  de laminage et
d’emboutissage (analogies acoustiques du le bruit thermique) et une dizaine de personnes au
milieu de tout cela en train de chuchoter (analogies des signaux reçus des satellites). Vous aurez
bien peu de chances de comprendre ce qu’elles sont en train de dire. C’est cela, les signaux qui
sortent du préamplificateur. Le circuit de réception doit permettre d’isoler, dans cette
cacophonie, les chuchotements des satellites. Pour cela, il connaît non pas le contenu des
messages véhiculés par ces signaux, mais au moins leur forme. Il effectue donc des opérations
mathématiques sur les signaux (« si tu étais tel satellite, tu me parlerais comme cela… Est-ce
que j’entends quelque chose de cette forme ? Oui ? alors j’écoute.»).

Le circuit installé ici permet, selon la fiche technique, d’« écouter » ainsi douze satellites
simultanément. On notera qu’il s’agit d’un circuit à haut degré d’intégration (technologie 0,18µ,
technologie récente pour des circuits de grande diffusion, permettant des densités de l’ordre de
100 000 transistors par millimètre carré) qui le situe dans le haut de gamme des circuits intégrés.

Le traitement des signaux permet d’opérer des fonctions à partir de ce qui a été décodé. En
premier lieu, corréler les indications données par chacun des satellites identifiés reçus à un
moment donné, c’est la base du fonctionnement du GPS. En second lieu, communiquer ces
informations sous une forme utilisable. Classiquement, sur les GPS de poche, on affiche les
coordonnées UTM (système mondial de cordonnées planes superposées au système de
coordonnées sphériques constitué des latitude et longitude) du point ainsi identifié, ce qui permet
au randonneur de se situer, en consultant la carte IGN. Une autre interface classique est
l’affichage (sur l’écran d’un ordinateur ou d’un PDA) d’un extrait de carte au voisinage du
point identifié. D’autres interfaces plus sophistiquées existent : systèmes de pilotage de missiles
de croisière, transmission par GSM en vue de la télélocalisation d'une flotte de véhicules ou d'un
véhicule volé etc.

Ici, l’appareil est autonome et il ne comporte pas d’afficheur (même pas alphanumérique). Il se
contente de comparer le point identifié à l’aide des signaux satellites avec un certain nombre de
points connus de lui et stockés dans la mémoire flash précitée ; il ne fait qu'allumer un voyant en
déclenchant le buzzer lorsque le point identifié est proche d’un des points mémorisés.

On trouve aussi, sur cette carte, des composants non spécifiques : 

Un circuit intégré CP2101 qui est un contrôleur de port USB (pont USB vers UART).
L’interface USB est une interface « intelligente » qui nécessite un microprocesseur pour gérer les
adresses des matériels connectés. On rappelle qu’un même port USB peut supporter jusqu’à 127
matériels informatiques différents. Le contrôleur a pour objet de faire la police de la circulation
des données sur ce port partagé par tant de monde.

Une mémoire flash de 8 Mégabits 39VF800A.
Une mémoite Flash est une mémoire qui ne s’efface pas quand on coupe l’alimentation
électrique.

C’est dans cette mémoire que sont stockés les points remarquables évoqués plus haut à propos du
GSP2e/LP 7450. Ce dernier calcule l’endroit où il se trouve (en interprétant les signaux reçus des
satellites), interroge la mémoire flash pour savoir si ce point est proche de l’un des points
mémorisés. En cas de réponse positive, il allume un voyant et fait striduler le buzzer. En cas de
réponse négative, il ne fait rien.
 

Une petite mémoire de 1024 bits 24FC01 essentiellement destinée à stocker le numéro de série de
l'appareil
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Architecture de l’équipement

C’est une architecture relativement classique de récepteur GPS portatif moderne. Un contrôleur (ici
un GSP2e/LP-7450) exploite les données fournies par des satellites GPS —après réception par une
antenne, filtrage haute fréquence adapté et préamplification— en vue de fournir des informations à
l’extérieur.

Dans les usages courants du GPS, ce contrôleur peut se borner à commander un afficheur
alphanumérique qui donne les coordonnées UTM du point courant (ce qui ne nécessite pas
beaucoup de mémoire). Il peut aussi s’interfacer avec un affichage d’images pour figurer
sur une carte le point où se trouve le récepteur (ce qui nécessite beaucoup de mémoire pour
stocker, par exemple, une carte de l’Europe entière précise à 50 mètres près). On rappelle
que la précision du GPS simple est de l’ordre de 22 mètres, ce qui permet d’en imaginer des
usages nombreux tels que guidage de missiles ou de bombes « intelligentes », repérage des
voitures volées (couplé avec un émetteur ou un GSM embarqué) etc… Tous ces usages
reposent sur la même architecture et ne diffèrent que par l’interface. Le GPS différentiel (ou
DGPS) peut atteindre une précision de quelque centimètres. C’est toujours la même
architecture de base. Mais l’interface est encore plus sophistiquée, puisqu’elle corrige les
indications données par le satellite en fonctions de données externes reçues par ailleurs de
stations GPS fixes  de référence, données intégrant des paramètres éminemment variables
tels que la densité de l’atmosphère et autres sources d’erreurs systématiques.

L'appareil objet du présent rapport n'a pas de fonctionnalités DGPS.

L’afficheur dont est doté ce récepteur est très rudimentaire, puisqu’il se compose de trois LED, ce qui
ne lui permet évidemment pas beaucoup de possibilités.

Cet afficheur contient une quantité d’information de 4 bits 3/4 (chaque LED est soit
allumée, soit éteinte, soit clignotante, ce qui fait 9 possibilités, soit environ 2^4,75), c’est
pourquoi je le qualifie de rudimentaire. Un écran VGA d’ordinateur a en effet  une
définition de 2 500 000 pixels et une « profondeur » de 24 bits par pixel, ce qui correspond
à un million et demi de fois plus d’information que les trois LEDs dont s’agit.

La notice précise que, parmi ces trois LED, la première, verte, sert de signalisation de bon
fonctionnement. Les deux autres sont destinées à signaler la proximité de différents types de points
remarquables.
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Fonctionnalités de l'équipement

Cet appareil ne comporte pas d’alimentation propre. Il est destiné à être alimenté par un PC ou par
une batterie de voiture (prise allume-cigare).

Il n’a pas pour objet la navigation proprement dite. Son interface est par trop simpliste. Il signale à
l’automobiliste la proximité de points prédéfinis

• soit par le constructeur de l’appareil, qui le fournit avec une base de données de points
• soit par l’utilisateur qui peut intégrer sa propre base de données de points  

Les points prédéfinis par le constructeur sont liés à la sécurité routière (points noirs, zones
d'accumulation d'accidents -"ZAAC"- équipées ou non de radars automatiques). Nous examinerons
plus en détail la question des radars qui fait l’objet d’une question spécifique.

Les points que l’usager définit lui même peuvent évidemment être tous types de points (le boulanger
pour penser à acheter le pain le soir au retour du bureau, par exemple ou la section de route en
travaux qu’il devra penser à éviter la prochaine fois).

Déceler des radars
Dans le présent rapport, j'ai utilisé le terme de "radar de police" pour désigner tout équipement
capable de mesurer la vitesse d'un véhicule à l'aide de procédés radioélectriques.

L'appareil permet-il de perturber le fonctionnement d'un radar de police ?
L’appareil permet-il de déceler des radars de police ?

La réponse à ces questions nécessite un bref développement préalable sur la notion de détection. 

Déceler des radars en se fait généralement en détectant les ondes qu’ils émettent. On sait que l’écho
reçu par un radar décroît comme la quatrième puissance de la distance de l’objet qu’il repère. Ainsi,
un objet à dix mètres produira un écho 10 000 fois plus intense qu’un objet à cent mètres. Un radar
doit donc être un émetteur puissant, ce qui rend évidemment ses émissions aisées à capter. En effet, le
niveau de l’onde que l’objet reçoit du radar décroît, lui, comme le carré de la distance entre l’objet et
le radar. Ainsi le signal reçu d’un radar à 100 mètres est seulement cent fois moins puissant que le
signal reçu d’un radar à dix mètres. L’accroissement de la puissance d’un radar accroît sa portée (si
on double sa puissance, on accroît sa portée de la racine quatrième de deux, soit +19%) mais encore
plus sa détectabilité (si on double sa puissance, on accroît la distance à laquelle un récepteur donné
peut le recevoir de la racine carrée de deux, soit +41%). Ainsi, radioélectriquement parlant, la
détection d’un radar est plus aisée que son exploitation. N’importe quel récepteur un peu sensible,
accordé sur la fréquence du radar, est capable de recevoir le radar avant que ce dernier ne reçoive
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l’écho du véhicule qui contient ledit récepteur.

Quelle est la fréquence d’émission d’un radar ? 

Un radar doit avant tout être précis en direction. Il existe une formule qui relie le diamètre équivalent
de l’antenne du radar, la longueur d’ondes et la directivité du radar. La directivité (en radians) est
égale à 1,22 fois le rapport de la longueur d’ondes au diamètre du radar. Or la directivité attendue
d’un radar est de l’ordre du degré (�/180 radians) Si le radar travaillait à des fréquences de l’ordre de
celles du GPS (longueur d’ondes de 20 cm environ), il faudrait des antennes d’un diamètre
équivalent de 0,20 x 180 / � = 11 mètres environ… On sait faire des antennes à ondes plus ou moins
progressives qui permettent de diminuer le diamètre réel par rapport au diamètre apparent, mais pas
au point de le faire descendre de 11 mètres à 30 centimètres. Les fréquences utilisés par les radars de
police sont donc nécessairement plus élevées. En réalité, il existe plusieurs bandes réservées dans le
Règlement des Radiocommunications à cet effet. On a l'habitude de diviser les fréquences en bandes
désignées par des lettres selon une dénomination de l'IEEE (Institute of Electrotechnical and
Electrical Engineers). Le Règlement des Radiocommunications, (RadioRegulation), appelé
couramment "RR" est un traité international qui définit les usages possibles de toutes les fréquences
du spectre. Les satellites GPS émettent sur la fréquence de 1,57542 GHz, qui est une fréquence de la
bande "L" (1 à 2 GHz) de l'IEEE. Il y a des radars en bande L : le RR les autorise entre 1,215 et 1,4
GHz. Mais, comme nous venons de le voir, ce ne sont pas des radars de police : ils seraient bien
incapables de distinguer une voiture, à moins d'avoir des antennes énormes. 

Au-dessus de la bande L, on peut utiliser des radars dans les bandes suivantes : 
Bande S (2 à 4 GHz) radars possibles entre 2,200 et 3,600 GHz
Bande C (4 à 8 GHz) radars possibles entre 5,250 et 8 GHz
Bande X (8 à 12 GHz) radars possibles entre 8,500 et 10,680 GHz
Bande Ku (12 à 18 GHz) radars possibles entre 13,4 et 14 GHz et entre 15,7 et 17,7 GHz
Bande K (18 à 26,5 GHz) radars possibles entre 24,05 et 25 GHz
Bande Ka (26,5 à 40 GHz) radars possibles entre 33,4 et 36 GHz

En pratique, les bandes S et C sont, comme la bande L, encore trop basses en fréquence pour
permettre la réalisation de radars de police pratiques. Seules les bandes X, Ku, K et Ka sont utilisées.
Je n'ai toutefois pas connaissance de réalisation industrielle de radars de police en bande Ku.

Enfin, il existe des appareils de mesure de la vitesse d'un véhicule (cinémomètres) basés sur des
ondes infrarouges. En principe, le caractère optique de la propagation de telles ondes l'emporte sur
leur aspect électromagnétique. Leur longueur d'onde est de l'ordre du micron et le RR ne réglemente
l'usage des fréquences que jusqu'à 1THz (un térahertz fait mille gigahertz, ou encore un million de
mégahertz) , soit une longueur d'ondes de 0,3 mm, soit 300µ. Mais l'usage veut que, dans le langage
courant, ces cinémomètres à laser infrarouge soient appelés radars, aussi les ai-je inclus dans le
périmètre des réflexions qui ont fondé le présent rapport.
 
Il résulte de ce qui précède que les circuits haute fréquence de l’appareil (antenne et préamplificateur
faible bruit) ne peuvent amplifier les signaux émis par des radars de police parce que la différence
des fréquences fait que les technologies à utiliser sont différentes. Notamment les antennes de
réception GPS sont inefficace hors de la bande L.

De toutes façons, même si les radars de police utilisaient la bande L (ce qui, rappelons-le, supposerait
qu'ils eussent des antennes de plusieurs mètres) et émettaient par conséquent dans des bandes
voisines de celles du GPS (bande dite « L »), il ne serait pas possible d’utiliser les circuits de
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réception de l'appareil pour les recevoir parce que son circuit de réception (SIRF GRF2i, voir plus
haut) est spécifiquement destiné à recevoir des signaux GPS et eux seuls et qu'il est attaqué par
l'intermédiaire d'un filtre adapté qui ne laisse passer que les signaux GPS. A cause du filtre, les
siganux radar ne peuvent donc pas parvenir à l'entrée du circuit de réception et, subsidiairement, ce
circuit de réception lui-même n'est intrinsèquement pas capable de recevoir des signaux de ce type.

Enfin, en ce qui concerne les "radars" infrarouge, il faudrait, pour capter leur rayonnement, un capteur
optoélectronique et une optique. Or l'appareil ne comprend rien de tel. Il y a bien trois optiques (les
épiscopes précités), mais elles débouchent non pas sur des capteurs, mais sur des diodes émettrices de
lumière.

Comment perturber le fonctionnement d'un radar de police avec cet appareil ?

Un radar fonctionne de façon relativement simple. Il éclaire sa cible avec une émission radioélectrique
(ou optique) et il reçoit le rayonnement diffusé par le véhicule qui, comme tout objet éclairé, renvoie
le rayonnement dans toutes les directions. Ainsi, si le véhicule est à une distance d, la puissance de
rayonnement qu'il va recevoir sera égale à k1/d2  (où k1 est la puissance rayonnée divisée par 4�,

comme on s'en convaincra en considérant qu'à tout instant t+∆t, l'énergie émise à l'instant t est répartie
sur la surface d'une sphère de rayon c∆t, donc de surface 4�c2∆t2). La voiture a une géométrie et une
composition qui fera que, éclairée avec une puissance donnée, elle diffusera cette puissance avec un
coefficient k2 (pour le rayonnement lumineux, c'est évident, un objet gros, brillant et clair diffuse
davantage la lumière qu'un objet petit, mat et sombre). Elle diffusera doncune puissance P' = k2k1/d2.
Pour la même raison que précédemment, la puissance qui reviendra sur le radar après rediffusion par
la voiture sera égale à P'/4�d2, soit  k2k1/4�d4 , c'est ce que je signalais plus haut en remarquant que la

sensibilité du radar décroissait comme la quatrième puissance de la distance. Si, en revanche, la
voiture ne se contente pas de diffuser le rayonnement avec lequel le radar l'illumine, mais si elle
comporte un miroir réfléchissant l'onde vers le radar, l'onde ne subira pas d'atténuation due à sa
rediffusion par la voiture, et la puissance que recevra le radar sera celle d'une onde qui a simplement
parcouru la distance 2d, en l'occurrence k1/4d2. Comme, par définition, d est grand (par comparaison
avec la longueur d'onde), k1/4d2 est très supérieur à k2k1/4�d4. Pour reprendre l'analogie optique, le

rayon lumineux renvoyé par un miroir (ou par un catadioptre, ce qui revient au même) est beaucoup
plus fort que la lumière rediffusée par un objet, même plus gros et clair. C'est le rôle des réflecteurs
radar utilisés dans la marine. Ce sont des octaèdres formés de trois plans métalliques réfléchissants
orthogonaux. Un examen géométrique simple de ce dispositif montre qu'un rayon incident, après s'être
réfléchi sur chacun des trois plans, est renvoyé exactement dans la direction d'où il arrivait. A
condition que le réflecteur soit nettement plus grand que la longueur d'onde, il n'y a donc pas
rediffusion de l'onde incidente, mais réflexion, ce qui est très différent, comme nous venons de le voir.
Dans la marine, par exemple un réflecteur radar de moins de cinquante centimètres produit un écho
radar plus fort que le chalutier sur lequel il est placé. 

C'est un premier moyen de perturber un radar. Si on superpose à l'écho de la voiture l'écho d'un objet
beaucoup plus réfléchissant, même plus petit, c'est ce dernier écho que le radar verra. Mais pour que
cet écho perturbe le fonctionnement du radar, il faut que les indications qu'il va renvoyer soient
différentes de celles qu'aurait renvoyées la voiture. Il faut donc que le leurre (appelons-le comme cela
puisque c'est ce que l'on cherche ici) ne se déplace pas à la même vitesse que la voiture, afin que le
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radar mesure la vitesse du leurre au lieu de celle de la voiture. 

L'appareil présenté n'est pas à même de réaliser cette fonction : il n'a pas de pouvoir réfléchissant et il
est fixe par rapport à la voiture.

L'autre possibilité de perturber le fonctionnement d'un radar est de lui envoyer des ondes qui
l'empêcheront de bien interpréter celles qui lui reviendront sous forme d'écho de la voiture. Soit parce
qu'elles l'éblouiront, soit parce qu'elles auront été mises en forme spécialement pour que le radar ne
puisse pas les distinguer d'un écho normal.

Mais pour pouvoir réaliser cela avec l'appareil présenté, il faudrait qu'il contînt un module d'émission.
Or ce n'est pas le cas.

Peut-on déceler un radar de police à l’aide de cet appareil ?

Seul un emplacement répertorié dans sa base de données interne sera signalé par l’appareil lorsqu’il
s’en approchera. Un radar (pas plus d'ailleurs qu'aucun autre point caractéristique) ne sera donc pas
décelé par l’appareil, puisqu’il n’est pas capable d’inscrire seul une donnée dans sa base de données
interne. 

Dans ces conditions :
• Ou bien le constructeur de l’appareil a repéré des radars (soit en parcourant les routes, soit en

consultant des bases de données publiques) et en a inscrit la position dans la base de données.
Mais alors, c’est le constructeur de l’appareil qui les a décelés. L’appareil, lui se borne à
constater que le constructeur lui a signalé qu’un radar était installé là.

• Ou bien le propriétaire de l’appareil a remarqué un radar et l'a mémorisé dans l’appareil pour
que ce dernier s’en souvienne pour la prochaine fois. Là encore, c’est le propriétaire de
l’appareil qui a préalablement décelé le radar (visuellement ou en utilisant un appareil de
détection des ondes radar), ce n’est pas l’appareil.

L’appareil, tel qu’il est construit, n’a aucune perception de son environnement autre que satellitaire.
Grâce aux signaux reçus de la constellation de satellites GPS, il sait en permanence où il est ; et grâce
aux données qu’on lui a fournies, il sait s’il est proche d’un point qu’on lui a désigné comme devant
donner lieu à alarme.

Il ne capte pas le rayonnement d'un radar, il indique où il se trouve par rapport à un référentiel
composé de points pré-désignés. Ce n'est qu'un GPS.

Donc
• S’il n’y a pas de radar au point qu’on lui a signalé comme équipé d’un radar, il signalera

quand même un radar.
• S’il y a un radar en un point où on ne lui a rien signalé, il ne signalera quand même rien.
• Si, en un point signalé comme équipé d'un radar, il y a un radar hors service ou démonté, il

signalera un radar.

10



Ce ne sont donc donc pas les radars ou leurs ondes que décèle l'appareil.  En réalité, il ne décèle rien ;
il ne fait que signaler la proximité d’un point qu’on lui a désigné préalablement.

Conclusion
L'appareil n'est qu'un GPS. Il ne reçoit que les ondes des satellites GPS. Il n'est pas capable de recevoir
les ondes (ou le rayonnement laser) des radars de police, et il n'émet lui-même aucune onde. De ce fait,
il n'est pas possible de l'utiliser en l'état pour déceler ni, a fortiori, perturber le fonctionnement d'un
radar de quelque nature qu'il soit.

Bernard DENIS-LAROQUE

Pièces jointes

Photographies de l'appareil

Scellé de l'appareil examiné





Vue de face

Vue de dessus

Vue de dessous

Vue de gauche

Vue de droite



Carte-mère (recto)



Carte-mère (verso)



carte-mère recto

carte-mère verso


