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Gestion des doublons dans le cadre
du recensement de la mégafaune
marine par imagerie aérienne
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Utilisation des drones pour |’écologie

* The potential of unmanned aerial
systems for sea turtle research and
conservation: a review and future
directions:
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* Quantifying Nearshore Sea Turtle
Densities : Applications of Unmanned
Aerial Systems for Population
Assesments:
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DOI:10.1038/s41598-017-17719-x

* Non invasive unmanned aerial vehicle
provides estimates of the energetic cost
of reproduction in humpback whales:
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Le projet SEMMA-DRONE

Suivi et Etude de |la Mégafaune MArine par DRONE

Objectifs:

* Réduire les colts

e Accélérer le processus global de cartographie
 Augmenter les frequences de recensement

Organismes impliquées:
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Acquisition des données

’
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~~ Drone Serisgﬂy Ebee: ‘Appareil Photo Canon S100:

- Autonomie: 45’ - Capteur: CMOS 12.1 Mpixels
.- Vol Autématisé APL - - . Objectif: ultra grand-angle
- Décollage au lancer. - ‘Stabilisateur d’'image

' - AR - GPS

24, sensefly C=DTM:
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Surface couverte: 800mx300m
Recouvrement: 40%

Altitude: 50m WOGOOS[C
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+|d4(k) Position de lindividu Id4 dans limage k +  Doublons de recouvrement (Id2 = Id1, Id6 = Id5)

Image prise au temps t = k




Intégration dans QuantumGIS

e QGIS 2.16.3 - Analyse_NGouja_030412_vol2-sec3
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»Une minute en moyenne pour identifier et annoter un doublon (via QGIS)

» Création d’une mosaique ? Pb d’homogeneité (pas assez de point d’accroche) et de
précision du Géo-référencement > utilisation des positions relatives des individus
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File Edition Tools About
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Méthodologie

1) Ordonner les individus (Est-Ouest/Nord-Sud) sur Ik et Ik+1

> Réduit le nombre de combinaisons possibles
> Basé sur I’hypothese que l'ordre des individus n’est pas modifié entre 2 photos

2) Lister toutes les combinaisons de doublons possibles: paires, triplets..
3) Calculer une « distance » correspondant a la moyenne des distances

entre les individus d’'une méme combinaison
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Méthodologie

4) |dentifier et sélectionner la meilleure correspondance de « distance »
pour la paire (lk ,Ik+1): « distance » minimum et inférieure a un seuil S.

S = f(vitesse estimée des individus, fréquence d’acquisition des images)
S: parametre principal de la méthode, plus sa valeur est élevée, plus il autorise a
appairer des individus dont la configuration a évolué entre les deux images.
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Résultats experimentaux
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Projet Editer Vue Couche Préférences Extension Vecteur ter MMQGIS  Traitement
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Conclusions

Gain de temps

Algorithme robuste face aux éventuels
manqgues de précision des outils de geo-
référencement sl

Nécessite une validation sur les projets a venir

Ne résout pas le probleme des « doublons de
transect »: travail de synergie entre la
planification du vol et d’'une nouvelle
méthode de détection.
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» Faciliter le recensement de la mégafaune marine et assurer

un suivi régulier des populations




+33 (0)6 75 40 38 01 gwenael.duclos@wipsea.com

™


mailto:gwenael.duclos@gmail.com
mailto:katiaballlorain@cedtm-asso.org
mailto:katiaballlorain@cedtm-asso.org
mailto:katiaballlorain@cedtm-asso.org

