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Résumé

Résumés soumis pour communication (orale ou poster) au colloque Drones et Moyens légers aéroportés d’Observa-
tion : recherche, développement, applications, état de I'art.

Les petits drones civils développés a des fins de cartographie rapide offrent, a une échelle locale, de nombreuses
opportunités pour le suivi d’écosystémes forestiers (Dandois et Ellis, 2013; Wallace et al., 2012; Jaakkola et al., 2010).
Les colts opérationnels des petits drones munis de capteur optique sont faibles, et la flexibilité de ces avions sans pilote
permettent I'acquisition de séries temporelles d’'images aériennes (Koh et Wich, 2012; Rosnell et al., 2011). Lors de cette
recherche, des blocs d'images acquises avec des appareils photographiques compacts (Ricoh GR2, GR3 et GR4) embar-
qués dans un petit drone professionnel, le Gatewing X100 (http ://uas.trimble.com/X100), sont utilisés afin de déterminer
automatiquement les espéces d’arbres (essences forestiéres). Les vols se sont déroulés entre avril 2011 et octobre 2013
sur la forét de Grand-Leez, Belgique (130 hectares). Les essences majoritaires sont les chénes indigénes en mélange avec
de I'érable, du fréne, du peuplier et du merisier. Quelques bouquets d’épicéa, de douglas et de mélézes sont également
présents. 24 vols effectués au cours de la période de végétation, a différentes hauteurs, tantét avec un appareil photogra-
phique Rouge/Vert/Bleu, tantét avec un appareil photographique modifié pour les acquisitions dans le proche infra-rouge,
ont permis d’acquérir des blocs d'images de qualité satisfaisante. Ces blocs d'images sont traités avec des algorithmes
d’orientation externe (Structure-from-Motion en anglais, voir Snavely et al. (2008)) et de photogrammétrie implémentés
dans le logiciel Agisoft Photoscan. Ces traitements résultent en une série temporelle d’orthophotomosaiques a haute
résolution (20 cm/pixel). La figure 1 illustre 4 des 24 orthophotomosaiques : les subtilités phénologiques des essences
sont mises en évidence, telles que par exemple la floraison des merisiers au début du printemps.

Lobjectif de cette recherche est de déterminer quelles sont les combinaisons de dates optimales pour discriminer les
essences, ainsi que de définir un ensemble de regles de bases pour la planification des vols drones (en terme de hauteur
de vol, de conditions de luminosité et de recouvrement). Un objectif secondaire est de comparer I'efficacité de différentes
méthodes de classification : les foréts aléatoires et les machines a vecteurs de support. La discrimination des essences
s’effectue par une approche d’analyse d’'images orientée objet : les houppiers d’arbres dominants d’essences connues
sont premiérement digitalisés manuellement pour former un ensemble de pixels (un objet). Une série d’indices statistiques
descriptifs est ensuite calculée depuis les orthophotomosaiques pour chacunes de ces couronnes d’arbre. La discrimina-
tion s’effectue sur base de ces indices spectraux pour différents couples, triplets et quadruplets d’orthophotomosaiques
afin d’en déduire les dates optimales des vols drones pour la discrimination des essences forestieres.
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FIGURE 1: Zoom sur la série temporelle d’orthophotographie d'images drone. La résolution est de 20cm/pixel.



