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Invasion de rumex (Rumex obtusifolius)
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évince les précieuses plantes fourrageres des prairies
et des paturages

réduit la qualité et la valeur fourrageres des prairies

n'est pas consommeée par les vaches (acide oxalique)

peuvent, dans des cas défavorables, coloniser
rapidement de grandes surfaces
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U Différentes méthodes de lutte contre les rumex

Rumex dans les prairies Arrachage manuel Traitement chimique

Agroscope
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; u lutte "chimique" autmatique contre les rumex

» Détection des rumex en "temps
réel" avec caméra intégrée dans le
pulvérisateur

* |lutte chimique subséquente avec
des buses individuelles

» Taux de détection ~90 %
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) Détection automatique + lutte contre les rumex avec des
drones et des robots

Innosuisse-Projekt
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@ Flux de travail pour la lutte automatique contre les
rumex

Prise de vue par
drone

transmission des Algorithmes sur serveur
images via 5G

Calculer les données
GP de poiio des

Détection

g I

Géoréférence \ =
ment L

Carte avec positions
des plantes sur le
portable

Coordonnées
transmises aux robots

Lutte
manuelle

est encore en cours
de planification
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U Collection des données

= Drone : Matrice 300 RTK

= Appareil photo : Zenmuse
P1, objectif 50 mm

= Hauteur de vol : 12 m
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* Logiciel de planification des :
vols : UGCS JIESEE

» Vitesse de vol : 1m/s
* Hauteur de vol : 12m

side
overlap

Position du drone lors de J
la prise de vue

' X Distance entre les

front overlap

Agroscope

trajectoires (~7m)
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& Conditions préalables
& importantes :
&4 - haute résolution d'image
§ » des conditions d'exposition
: idéales
& + hauteur de vol constante
au-dessus du terrain =>
s terrain follow mode
% - GNSS-RTK pour une
position précise des drones

.. Agroscope
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© Entrainement du modele FasterRCNN
(réseau neuronal)

» Plusieurs modéles disponible:
= Différence architectural.
= Compromis entre temps calcul et précision.
= Nous avons opté pour des modéles plus précis de 'architecture

FasterRCNN.
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@ Entrainement: 70% des images utilisé

- 30 % pour tester les modeles - le meilleur est choisi
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, Feature Map |:| :l |
! i Anchor Boxes !
ResNet50 | |
e . Object |
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= i i % ] E AT Extraction des informations o '
BEEEEERED importantes (contours, ...) . ~ Regressor |
SERNERECD : R o—— ;
REsBERENE I - P ortmax ; : .
. . & ; |
N ‘. ROl Pooling Detections P,
V4 ] e e i S S S e
2 Taux de détection : ~89 — : ———
o vt gge , . Softmax: Détermine la confiance du modéle sur 'objet.
< (bonne quallte d Image necessalre!) Regressor: Détermine les bords (bounding box) de I'objet.
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@ Conditions meétéorologiques (exposition)

rumex identique dans des conditions différentes :

nuageux

] C—

Rumex est bien reconnaissable Difficile de reconnaitre les rumex

Markus Sax, Thomas Anken, Ralph Stoop, Roland Nasser 12
Agroscope, Tanikon 1, 8356 Ettenhausen

- Ag e




@ Hauteur de vol différente

Rumex identique a partir de différentes hauteurs de vol :

Hauteur de voI 12 m Hauteur de vol 20 m

Structure et nervures des feunles Reconnalssance d|ff|C|Ie des
bien reconnaissables caractéristiques des feuilles
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U Géoréférencement

De la position sur l'image aux coordonnées sur le terrain !

Geéoréférence-
ment

Carte des positions des

Position sur I'image
plantes

Ex. Google Earth
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U Points de controle sur le sol

‘ Les points de contrdle utilisés pour veérifier la
précision de la position.

@
€

Géoreéférencement direct: sans mosaique des orthophotos
(gourmand en ressources de calculation)

0.4 x -
—~0.3 IR o
\E, X>< X% X% = X X .
o2l e s X (Erreur avec mosaique
< XX x % X % 3¢ g X )

ol = 5 S d’orthophotos < 20 mm)

1 XXXy X Xy
0.0 ; . = ;
0 20 40 60 80

# Measurement
Erreur Ad=0.2m a la moyenne
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© Lutte dans une exploitation bio
(exemple pratique)
» En cas de forte densité de rumex, les agriculteurs font appel a des récolteurs
externes pour la lutte manuelle contre les rumex.
 la plupart du temps, les travailleurs se déplacent en groupe a travers le champ
» pas de contrdle pour les agriculteurs sur les rumex arrachés

 la position de travail penchée est fatigante et pénible
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U Efficacité dans la lutte contre les rumex

En cas de faible densité de rumex :

* La recherche des plantes prend beaucoup de temps (en partie 5 - ¥2 du temps de
traitement)

* une carte avec les positions des plantes est utile
* Le temps de traitement et les colts peuvent étre réduits
» Avec Google Earth, les plantes peuvent étre facilement représentées sur le portable
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@ Conclusions

* Pour obtenir de bons taux de reconnaissance, des images de
grande qualité sont nécessaires (en fonction des conditions
meétéorologiques et de I'exposition).

* Les positions des plantes détectées et géoréférencées peuvent
étre utilisées pour la lutte manuelle et automatique/autonome
contre les rumex.

* Le chemin vers un systéme bio automatique n'est plus trés loin !
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