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1. Contexte

Reduire les pertes
de production

Gains économigues suite a Imagerie par
'utilisation ciblée des drone
iInsecticides et |la réduction

des coUts du dépistage
conventionnel

phytosanitaire

québécoise en agriculture
20112021
Appuyer la SPOQA 2011-2021
en reduisant les impacts

environnementaux lies aux Evaluation @ -

Inspection Doryphore
/7 N (Leptinotarsa
decemlineata)
principal ravageur de
pomme de terre

activités phytosanitaires

Action Suivi
$_’

Accroitre I'adoption de la
gestion intégree des
ennemis des cultures (GIEC)

2. Objectifs

“tudier le potentiel de I'utilisation des données acquises
par un appareil photo numeérique embarquée sur drone
oour la deétection automatique des doryphores dans la
culture de pomme de terre en :

de la caméra sur lefficacité de la détection des
doryphores.

% testant les techniques de vision par ordinateur et de
reconnaissance dobjets pour la quantification de
doryphores dans un champ de pomme de terre.
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3. Méthodologie

1. Elaboration des protocoles
expérimentaux pour le vol et
I’acquisition des images par
drone

= Hauteurs et vitesses de vol
--------------------------------- = Parametres de la caméra (vitesse,
sensibilité, ouverture, focale,...)

Acquisition des images
par drone

v

2. Traitements —[ Charger I'image ]—
préalables a la

segmentation
p v N v = Hauteur de vol
Ajuster I'histogramme [ Récupérer les parametres } -------- » = |argeur du capteur
\ J = Focale de la caméra
Appliquer les filtres
= LAB : Y - 5 = Dimension d’un pixel
= YCbCr 4{ Convertir les espaces de couleurs} [ Calculer les parametres de I'image }--’ = Emprise de I'image au sol
= HSV
I 4
= A ) Y ) N ) _ = Diameétre attendu (min/max)
. Er 4---{ Créer un espace de couleur hybrlde} [ Calculer les parametres de l'algorithme J--* = Superficie attendue (min/max)
7

y

[ Uniformiser les données ]

A 4 v A 4

Analyser par Calculer les Segmenter la végétation et 3. Segmentation
composantes principales indices le sol

A\ 4

[ Calculer la magnitude du }

gradient

4 )
Segmenter par seuillage

\ J

A\ 4
A

A 4

4. Classification

Calculer les caractéristiques de —
détection des doryphores [ > = Diametre
= Superficie
= Excentricité
A\ 4
= Solidité
[ Classification } )4

5. Traitements finaux Calculer les statistiques = Centroide

= Nombre de doryphores

Stocker les résultats

= Densité

5. Conclusions

“ La méthode developpée a demontré un grand potentiel pour la
détection des doryphores a partir d'imagerie ultra haute
résolution par drone.

“ Les meilleures images actuelles ont été acquises a une faible
vitesse de déplacement du drone (1/2 metres par seconde), ¢

une altitude de 15 metres et avec un éclairement maximal.

“ Il est necessaire de batir une base de donnees d’'images acquises
sous différentes conditions (parametres de camera, eclairement...)

4. Résultats

1nstitut National de la Recherche Scientifique,

Centre ETE, Québec (QC), Canada.
2 MAPAQ, Québec (QC), Canada.

Plusieurs vols et acquisitions d'images testés
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La figure suivante présente le résultat de
la classification  selon deux classes
(doryphores en vert et autres éléments
comme du sol ou des taches sur les

feuilles en rouge)
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— Paramétres de la caméra g,

—t
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Largeur du capteur (mm) 23.5 (%

Q.

Focale de la caméra {mm) 50 D

Q.

Largeur de limage (pixel} 6000 9_\

D

- Q

Hauteur de limage (pi<el) 4000 6'

-]
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— Paramétres de vol C

—t

Hauteur de vol 15 O

3

o)

Résolution (mm) 147 :I-.

0

Largeur de lmage (m) 7.05 %

Hauteur de limage (m) 47 %\
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Détecter les doryphores %

(O

Classe estimée
Imagel | Image2 | Image3 | Image4 | Image5 | Image 6 | Image 7
D S D S D S D S D S | D S D S
| Db |71 ]12|1 (151 )12]| 4 (120 |12 1 |1 O
Classe réelle
S | 4|59 11|26 1| 8| 1|93 |41|2)|27 | 1| 3
D = Doryphore S= Sol ou autre taches
Précision de l'utilisateur 81,7% Erreur de commission 18,3%
Précision du producteur 88,7% Erreur d'omission 11,3%
Coefficient Kappa 0,81
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