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Une Phénomobile, c’est quoi ?

Robuste :
— Machine industrielle
— Connectique et ordinateurs durcis

Adaptée au champ :
— Masse <1 tonne
— 4 roues motrices et directrices

Controle tres précis des acquisitions :
— Vitesse et hauteur de mesure réglables automatiquement
— Position des mesures identiques entre passages
— Programmation avancée des séquences de mesures

Capteurs actifs :
— Etre indépendant de I’'heure de mesure
— Plus grande répétabilité
— Facilité pour le traitement des données

Evolutive



De la mesure capteur a la variable agronomique
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Nacelle porte capteurs

e i Coffret avec Effibox
pour le pilotage des
capteurs de mesure

Réglage

Platine porte capteurs
horizontale

Bras pour les
mesures inclinés
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GEffidence . o
L'automatisme du véhicule

Solution de navigation autonome par fusion multi-capteurs GPS, capteur inertiel,
données odométriques

Technologie de localisation et guidage éprouvée : militaire (Thales, DGA), industrie
(CEA, Constellium), agricole (Gregoire, Cemagref), ...
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G Effidence )
L'automatisme des capteurs

Solution Effibox d’enregistrement de mesures multi-capteurs asynchrone

Solution multi-métier : Supaero, Centrale Nantes, Inria, Cemagref/ITB, Inra-
Theix, LCPC
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@ Effidence

Town search...

@ Path Editor scénario 1
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1.Importation d’un plan parcellaire dans
une base de données géographique

P
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Phenomobile

@ Prog ram List Phénotypage 1 > Entrée parcelle orge 1 (modified)

Sequence blé jeune & Sequenxe blé jeune ( ) '0
Wait 1 meters 15 actions

Set vehicle speed to 0 m/s
Adjust sensors height to 0.25 m above crops
Restore vehicle speed to default
Wait 1 meters

Start record CameraCoté

Start record LaserHaut1

Start record LaserHaut2

Wait 50 % of current segment
Stop record CameraCoté

Stop record LaserHaut1

Stop record LaserHaut2

Start record CameraHaut

Wait 90 % of current segment
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Sequence orge
18 actions

Sequence orge 2
8 actions

4. Association de I'action
pertinente (chronogramme de
taches) pour chaque parcelle

Utilisation de I'équipement

Town search...

om—

Delete last
point

Fit to road

@ Path Editor scénario 1 (modified)

Reverse
path
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2. Création du trajet de la Rt
Phénomobile dans les micro-parcelles

. Phenomobile
@ Point Selector Phénotypage 1 > Entrée parcelle orge 1

Select ControlPoint for trigger Entrée parcelle orge 1 (At control point A (in range of 0.1 m))

3. Définition des actions a
réaliser le long de la trajectoire




Mise en ceuvre a Gréoux les Bains (04)
Printemps 2014, 3 dates

Etude de la réponse des variétés au stress hydrique
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Controble des acquisitions
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— L'analyse des données
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Images RGB
1 — Etalonnage des images

Capteur d'image
numérique Image RAW

Balance des
blancs

N Systeme de
Scene > lentilles

| Filtre de Bayer
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Images RGB
2 — Fraction de couverture verte

ARVALIS

Institut du végétal




Données Lidar
0 - Acquisition

Scans successifs de lignes tout au long de
I'avancement du véhicule

LMS400 ‘ . .
~ Obtention de N lignes pour une

/ microparcelle

Pour chaque ligne :
M angles, distance et réflectivité
* Une position interpolée

Operating range

Configured
columns

Fusion des différents lidars (maitrise
de la géométrie de mesure)
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Données Lidar
1 - Nuage de points 3D
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Données Lidar
2.1 - Les hauteurs brutes
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PAl = 3.35

2.2 - Estimation LAI, ALA

ALA = 56.37

Données Lidar

PAl = 2,88

ALA = 52.88
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Perspectives

Saison d’acquisition complete 2015 a Gréoux
— 10 dates
— 3 To de données brutes
— Industrialisation de la chaine de traitements

Fusion images + Lidar :
— Superposition pixels (R,G,B) / position (X,Y,2)
— PAIl -> GAI, IPAR -> APAR
— ldentification d’objets dans la canopée (feuilles, épis)

Fonctionnement du spectroradiometre en actif
— Indépendance des mesures / éclairement extérieur
— Synchronisation flash / spectroradiomeétre : OK
— Analyse des réflectances avec éclairement « ponctuel » : a étudier

Complémentarité avec données drones « haute fréquence temporelle »
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