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Nous avons une connaissance de l'activité des flottilles de péche artisanale a partir de
notre collecte de données sur les débarquements. Nous avons donc une idée des
débarquements réalisés par flottille et de leur Effort. Par contre nous n’avons aucune
idée précise des lieux ou les captures ont été realisées, donc des zones et stocks
exploités. Le projet DEMERSTEM a testé l'utilisation de GPS en outil complémentaire

du suivi au débarquement. p

/ La collecte des données L'analyse des trajectoires La prédiction des lieux de péc@
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/Effort global extrapolé pour les engins FMC (Filets Maillants e L, , , \
i , _ , _ Spatialisation du pourcentage de juvéniles débarqués par
Calés). LUextrapolation est faite en fonction du nombre de . . . . ,
, ) , ) engins en combinant suivi GPS et suivi au débarquement.
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Les GPS sont devenus aujourd’hui un auxiliaire accessible pour mieux appréhender les lieux de péche des flottilles de péche artisanales. LeN
outils de stockage et de traitement des données produits sont aussi disponibles.

lIs permettent de produire des cartes d’effort spatialisé que 'on peut ensuite :
* relier avec les observations de captures aux débarquements pour estimer les lieux de capture par especes.

\\- comparer avec les cartes produites pour les pécheries industrielles avec les VMS et ainsi étudier les zones de conflits potentiels. /
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