Présentation du projet de curiosité au PMClab
Le “Drone ENVEXX”
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Au cours de nos séances de travail au PMClab, nous avons côtoyés plusieurs groupes d’étudiants travaillant sur différents projets. Nous avons choisi de nous interesser à un groupe en particulier. Il s’agit d’étudiants en deuxième année de licence de Géosciences, dont le projet intitulé “Drone ENVEXX” a pour objectif de monter un drone peu coûteux intégrant un GPS, une caméra dans le domaine visible et un capteur infrarouge. Il s’agit d’une étude menée en collaboration avec la Sorbonne.

Leur objectif final est d’obtenir des images multispectrales géoréférencées de formations végétales et autres surfaces. Ils vont d’ailleurs bientôt partir récolter des données au nord de la Suède, afin d’évaluer l’impact du changement climatique dans un milieu extrême, à savoir la toundra.

Grâce au budget financier que la faculté leur propose, ils ont pu se procurer un drone Parrot “Bebop”, qu’ils ont choisi d’après leurs dires pour sa maniabilité, et son autonomie de vol de 11 minutes. Lorsque nous les avons rencontrés, ils avaient entre autres à disposition comme matériel des caméras Raspberry qu’ils venaient configurer au laboratoire.

Ils nous ont aussi expliqué qu’ils avaient déjà fait des essais de vol avec leur drone afin de calculer le poids maximal de la charge qu’il pouvait transporter sans altérer ses capacités de vol. Pour cela ils ont utilisée une bouteille d’eau qu’ils ont plus ou moins remplie, et suspendue au drone. Ils rencontrent d’ailleurs un problème à ce sujet car d’après leurs tests, ils ont mesuré que le drone pouvait soulever une charge d’environ 169/170g, alors qu’ils estiment le poids total de l’équipement que le drone aura à soulever à 200g. Ils étaient donc aussi en train de réfléchir à un moyen d’alléger le poids en ne mettant par exemple qu’une seule caméra sur le drone, ou en revoyant la densité du plastique de la boîte qu’ils fixeront au drone, notamment en modifiant les paramètres l’imprimante 3D. 

En outre, une partie de leur projet est de reconstituer des communautés végétales au Greenlab. Ils ont pour cela 6 sites expérimentaux: 3 bacs en bois contenant de la végétation non-arrosée, et 3 sites creusés en pleine terre contenant eux de la végétation arrosée. D’après eux, l’objectif ici est la calibration des modules caméra sur un site précis à savoir la faculté, et l’évaluation physiologique de la végétation selon les différents stades de croissance, les différentes espèces etc.


Ils espèrent ainsi pouvoir bientôt faire voler leur drone à l’intérieur de l’enceinte de la faculté, avec l’équipement qu’il devra supporter lorsqu’ils seront sur le terrain. Enfin, les données qu’ils récolteront en Suède devront être exploitables avec un logiciel SIG, et comparables à des images satellites.

Au fil de la conversation, on s’est rendus compte que malgré des projets différents de par leur nature, le matériel utilisé, et leur finalité, nous avons rencontrées certaines difficultés similaires, comme les délais de livraison pour le matériel, l’organisation d’un groupe avec le travail d’équipe, certains détails de programmation etc. 

