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Application des images drone en RGB et de I’Intelligence Artificielle (IA) pour
dénombrer les pieds de mils et estimer leur taux de couverture a I’échelle de parcelles ‘ Ci ra d
dans un systéeme agroforestier dominé par Faidherbia albida au Sénégal
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Introduction :

L’utilisation des images drone en RGB couplées a Le drone DJI Phantom permet de capturer des images
I'Intelligence Atrtificielle (IA) pour la détection et - ; aériennes haute résolution sur des parcelles agricoles
I'estimation de la densité des pieds de mil dans un == }z«(‘ grace a sa navigation autonome et ses capteurs avanceés.
systéme agroforestier dominé par Faidherbia albida S Il offre des données précises pour I'analyse de la santé
représente une avancée majeure en agriculture de des cultures, la cartographie et le suivi de la croissance.
précision. A travers notre obserYatoire Fa{dherbia— ﬁ Le langage Python a été utilisé avec Jupyter Notebook
',:IUX’ cette approche permet. glanalyser a grande pour le développement et I’analyse, en exploitant les
échelle la couverture et la répartition des cultures. puython GPU de Google Colab pour un entrainement rapide et
Les images collectées par drone, en offrant une haute résolution et une couverture étendue, s efficace du modele. Cette configuration a permis
permettent de quantifier avec précision la densité de plantation et d’estimer les rendements de JQ{‘;’ d’optimiser I’exécution des algorithmes grace aux
maniére dynamique et fiable. L'application de techniques d'lA pour le traitement de ces ‘ bibliotheques de deep learning comme TensorFlow et
images permet une analyse rapide et détaillée, facilitant ainsi la prise de décision pour PyTorch. L’architecture CNN, et plus précisément le

optimiser la gestion des ressources et répondre aux enjeux de sécurité alimentaire. / ‘KJ modele YOLOV8, a été mise en ceuvre poury

détection et la classification des objets
3 Méthodes
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) N ; f o DU Pl 8 e 2 ) étiquetage des données selon les classes 'mil'
, S . \ Le decoupage de I'image en sous-échantillons de 124x124 | ot “faidherbia’, prétraitements, puis division
Apres Iva.l.JISItIOH des_donnet/as,’ un passage a pixels permet de segmenter I'image en régions d'intérét plus | . données’ pen ensemb’leg de test
I'orthomosaique a permis de générer une image petites et plus faciles a traiter, facilitant ainsi I'analyse d'entrainement et de validation '
de 19110x12651 pixels détaillée de chaque élément, comme chaque pied de plante. )

4 Résultats

o Courbes de performance des classes sur 200 époques

Les performances du modéle CNN atteignent environ 85% pour la classe Mil, 65% pour
Faidherbia, et 75% pour la classe globale, avec une progression constante et une stabilisation
au fil des 200 époques.

Ces résultats mettent en évidence une capacité d’apprentissage solide, mais nécessitent une
validation externe pour confirmer leur robustesse
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La détection des pieds de mil montre des scores de confiance proches de 1.0, signalant
une classification précise grace a un modéle CNN appliqué a la vision par ordinateur.
Les contours colorés indiquent les zones détectées, bien que des limites liées a
I'éclairage ou aux variations de taille des pieds de mil puissent réduire la précision.
Cette méthode offre des perspectives prometteuses pour 1’agriculture de précision, en
automatisant le suivi des cultures et en optimisant les rendements
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| class | x y | width(m) | height(m) | Surface (metre carré) | Lo . . i . .

— L - - Wi . a— ——— AN + Ce processus de prediction utilise un modele de détection d'objets pour
| mil | 662.0 | 203.0 | 6.3562 | 0.3425 | 0.122 | identifier et localiser les pieds de mil dans une image aérienne. L'image est
: :ﬂ : i I 2050 I e I i { o I analysée pixel par pixel, et chaque pied de mil est délimité par un cadre
| mil | 619.5 | 455.0 | 0.2671 | 0.2466 | 0.9650 | (bounding box) avec ses dmensmns estimees en metres grace a la résolution
| mil | 629.5 | 326.0 | ©.1438 | 0.3288 | 0.0473 | spatiale de l'image. Les résultats sont présentés sous forme de tableau,
| mil | 612.0 | 250.0 | .3767 | e.2877 | 0.1084 | permettant de quantifier la densité de plantation, d'estimer la surface couverte et
| Wil | 6255 | ara.er| @a2e8 | e.%3%6 | 21403 | d'identifier des zones de densité variable. Ces informations aident & optimiser
| mil | 6e8.0 | 375.0 | ©.2945 | 0.3767 | 0.1109 |

les pratiques culturales.
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