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Imagerie multimodalite appliquée au domaine du vegetal :
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3. Un capteur multimodalite pour la quantification de
pathogenes sur plante entiere

1. Contexte

Problématique vegetale :

Analyser la dynamique de population des pathogénes (agents 2 modalités d’imagerie :
infectieux) a la surface des feuilles pour créer des especes j :
; résistantes aux pathogénes. Capteur de profondeur .
I e AN AN AN AN AT A N AN AN ARttt n et n s e Eclairage structuré + Capteur infrarouge
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Méthode d’acquisition actuelle : Segmentation des feuilles
: = . e Caméra thermographique
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e, | Calibration du capteur multimodalité :
' Objectif : (méthode de [2])
: . e Objectif : déterminer les paramétres intrinséques et les

Etudier la dynamique de population des pathogénes \ o . g
Y d POP P J parametres extrinseques du capteur multimodalité

sur plante entiere

e Rdle : les parametres de calibration permettent de projeter
'image de profondeur dans le plan du capteur thermographique

2. Un capteur de profondeur pour segmenter les feuilles Exemple de scene de calibration

Principe physique d’un capteur de profondeur a

éclairage structure :
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@ Emission d'un pattern de forme connue o mageRGB  Image thermographique Image de profondeur
9 Visualisation de la disposition du pattern B
@ Calcul de la profondeur par triangulation g v Pe . 19 . Utilisation du capteur multimodalité pour obtenir des
: Copteur devision - Eclarage siuctre . images thermographiques des feuilles individuelles :
La Kinect, capteur de profondeur bas-coit : ni
e Nature de l'eclairage : émission dans le proche-infrarouge o TS T inge de pofondeur 'ma%z?:uﬁﬁz‘!euﬁmﬁzﬁies;

e Forme de I'éclairage : une grille de points binaire remplie selon Feuille 7 Feuille 4 Feuille 3

une loi pseudo aléatoire (voisinage unique pour chaque point) i i

Diagnostic Diagnostic Diagnostic
Feuille saine premiers symptémes totalement infestée
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Eclairage structuré Capteur RGB Capteur infrarouge
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e Capteur multimodalité pour la quantifification de pathogénes
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E . . . : . @ Possibilité d’utiliser d’autres capteurs physiologiques :
. Segmentation des feuilles des plantes mono-axiales : L oo g D e :
5 (méthode de [1]) ettt |
iy g f : . e Analyser l'influence des dépassement sur les bords :
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