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/ difficulté du “pilotage”

/ jeux de données“exotiques” pour les traitements géomatiques
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⇒ utilisation du cerf-volant ,

Enjeu : caractère opérationnel
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, solution bas coût
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Matériel utilisé
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AutoKAP (Kite Aerial
Photography)
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Matériel utilisé
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Matériel utilisé
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Matériel utilisé
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Besoin de vérifier cette
hypothèse
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⇒ coût ≈ 1000e

Tripode avec appareil et
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Matériel utilisé
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Feurer et al. - TuniDrone2015 - 3 nov. 2015 Acquisition et traitement par cerf-volant 9/21



Introduction
Materiel & Méthodes
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Préparation amont - Acquisition des images
Dépouillement sur le terrain

Calibration de l’angle de
fil (2 loggers GPS)

Zone cible + résolution
+ fort recouvrement
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Réalisation : en fonction
du vent (force, direction)

mires au sol

Feurer et al. - TuniDrone2015 - 3 nov. 2015 Acquisition et traitement par cerf-volant 10/21



Introduction
Materiel & Méthodes
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Préparation amont - Acquisition des images
Dépouillement sur le terrain

Calibration de l’angle de
fil (2 loggers GPS)

Zone cible + résolution
+ fort recouvrement
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Chemin “idéal” à parcourir - vent
d’Est

Feurer et al. - TuniDrone2015 - 3 nov. 2015 Acquisition et traitement par cerf-volant 10/21



Introduction
Materiel & Méthodes

Résultats & Discussion
Conclusion

Principes Généraux
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Matériel utilisé
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Matériel utilisé
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Préparation amont - Acquisition des images
Dépouillement sur le terrain

Dès la fin du vol

Vérification de la
couverture stéréo
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Traitement des données

Châıne SfM (Structure from
Motion) “classique” :
Apero/Micmac
suite photogrammetrique opensource complète
[Pierrot-Deseilligny and Paparoditis, 2006]
http://logiciels.ign.fr/?Micmac

Agisoft Photoscan
...

Estimation des positions de
cameras à partir des points SIFT
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Qualité des produits obtenus
Exemples d’application
Caractère opérationnel de la méthode

Jeux de données test

Site Kamech 1 Fortuna 2

Vent (Beaufort) 4 3-4
Cerf-volant 10 m2 10 m2

Mires 8 24
Points de validation 469 176

Images 752 (12 Gpx) 612 (10 Gpx)
Surface couverte 318 ha 2x24 ha

Pixel sol 10cm 2.5cm et 5cm

1. http://www.obs-omere.org, [Mekki et al., 2006, Raclot and Albergel, 2006]

2. [Maaoui et al., 2012]
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Exemples d’application
Caractère opérationnel de la méthode

Site Kamech Fortuna
Pts validation 469 176

Mean Error (m) +0.13 +0.04
SD Error (m) 0.37 0.07
Min error (m) -0.47 -0.18
Max error (m) 2.39* 0.22

Pixel (m) 0.20 0.05

erreur moyenne dans le pixel

écart-type de l’erreur
inférieur à 2 pixels

très faible erreur absolue
min et max
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Site Kamech Fortuna
Pts validation 469 176

Mean Error (m) +0.13 +0.04
SD Error (m) 0.37 0.07
Min error (m) -0.47 -0.18
Max error (m) 2.39* 0.22

Pixel (m) 0.20 0.05

erreur moyenne dans le pixel
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ORE (Observatoire de Recherche en Environnement)

site de Kamech (Cap Bon)

Feurer et al. - TuniDrone2015 - 3 nov. 2015 Acquisition et traitement par cerf-volant 15/21



Introduction
Materiel & Méthodes
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Kamech
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752 images : orthophoto de 318ha, pixel de 10cm
(détail : déversoir)
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Kamech

MNT à 20 cm
(détail : maisons)
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Kamech

MNT en ombrage (détail : maisons & oliviers)
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Résultats & Discussion
Conclusion
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Kamech

Inventaire exhaustif du ravinement
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Qualité des produits obtenus
Exemples d’application
Caractère opérationnel de la méthode

Fortuna 3

612 images : 2 orthophotos de 24ha, pixel de 5cm

3. cf. présentation El Maaoui et al. mercredi matin
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Suivis agronomiques : scènes très 3D ⇒ visées obliques
Appareil en rotation libre
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Suivis lac de Kamech : dynamique du contour, 2D
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Suivis lac Kamech : évolution en 3D
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Résultats & Discussion
Conclusion
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Choix du jour (conditions
de vent) dans une
semaine donnée

Potentiel :
3 h ⇒ +2000 images
⇒ plusieurs km2 à 10cm
de resolution

/ forêts denses, canyons

/ sites accessibles
couverture lac

couverture pêchers
Couvertures totales des zones cibles
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Résultats & Discussion
Conclusion

Points clés

UAV + kite = solution
tout temps

accessible, technologie
frugale

redondance d’images,
traitement cohérent ⇒
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Merci !

denis.feurer@ird.fr
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