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Problématique: le projet AUPASED La mission: vol d’acquisition synchrone LiDAR + Hyperspectrale

Les habitats des milieux estuariens de taille En domaine subtidal, une comparaison entre différents sondeurs et

moyenne restent encore mal connus et néces-
sitent un effort important de cartographie.
Sous, I'impulsion de I’Agence Francaise pour la
Biodiversité (AFB), le projet AUPASED s’inté-

données acoustiques est effectuée : sonar a balayage, sonar interfé-
rométrique, capteur RoxAnn, sondeur de sédiments, prélevements
et vidéos. En parallele, en milieu intertidal, des moyens de mesures
aéroportés, LiDAR et hyperspectrales, ont été mobilisés. Un vol dédié

resse a la détection automatique des grands bl it SHOM N
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corps sédimentaires. L'objectif principal con- — "

a été mis en place pour ce projet, impliquant : le capteur LiDAR aéro- ,
porté de I'équipe RSG du laboratoire M2C (Leica ALS60) et la caméra Figure 2:

siste a apporter des préconisations méthodolo- . | o 0 200km hyperspectrale de I’équipe SHINE-TSI2M du laboratoire IETR. En haut a gauche : LIDAR couplé a la camera

—- hyperspectrale

giques tout en évaluant les incertitudes pour | L o ,
Untés: Meter En haut a droite : Capteurs montés dans

permettre |’étab||ssement d’un futur Cah|er deS Figure 1: Zones d’études du projet AUPASED: estuaire du Belon, es- .. ;e s 1) ] . . I’avion ] I
Cette mission a bénéficié d’un couplage LiDAR/Hyperspectrale a 3 ni- Figure 3:

tuaire de I’Orne, baie de Somme (Guillaume Michel, 2019).

charges. La Figure 1 représente les 3 estuaires En bas 2 droite : Piper Navajo utilisé pour ce

veaux : partage de la plateforme aéroportée, visible sur la Figure 2, En haut: Piper Navajo utilisé pour la mission
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démonstrateurs choisis: la baie de Somme, |'es En bas a gauche: capteur LiDAR ALS60

un couplage instrumental pour la synchronisation des enregistre-

. , , .
tuaire de I’Orne et I'estuaire du Belon. En bas a droite: estuaire du Belon le jour du vol d’ac-

ments et un couplage au niveau du traitement des données. -
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Meéthode: Machine Learning Conclusion

La donnée: LiDAR / Hyperspectrale

L’exploitation des données, représentées sur la Figure 4, se fera d’une part par une A terme, I'exploitation de cette mission

utilisation d’algorithmes de machine learning supervisé pour la partie LiDAR permettra d’émettre de préconisations

(Pellerin Le Bas, et al. 2019, Froideval, et al. 2019) et d’autre part avec une ap- pour I'étude des habitats sur ce type d’es-

proche non-supervisée pour la partie hyperspectrale (Chehdi, et al. 2014). La cohé- tuaire. En effet, dans certains cas les don-

rence des résultats des 2 jeux de données sera étudiée. D’autre part, des préleve- nées LiDAR ou hyperspectrales peuvent

ments au sol synchrones au vol ont été realisés pour identifier la nature des sédi- étre suffisantes, et dans d’autres ils sera

ments et serviront de vérité terrain. L'approche de classification par machine lear- nécessaire d’avoir le couplage des 2. Tout

ning permettra d’identifier les criteres importants par type de sédiments. cela impactera le co(t d’acquisition, le
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tise en jeu.
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