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Acquisition de données a faible colt

» Démocratisation de 'acquisition de données
géospatiales avec la popularisation de différentes
plates-formes et capteurs, en particulier les drones

d'imagerie;

* Large gamme de prix avec différentes précisions;

[1]



Acquisition de données hydrospatiales

* Ladémocratisation est également présente dans
I'acquisition de données hydrospatiales, bien gu'a un
rythme plus lent.

* |'acquisition de données hydrospatiales reste
colteuse et donc moins accessible que les drones
photogrammétriques.




Acquisition de données hydrospatiales
a faible codt

L'idée de développer un drone hydrospacial a faible colt
n'est pas nouvelle. Cependant, le premier défi majeur
dans le développement d'une telle plateforme est le
manqgue de documentation sur l'intégration des capteurs.

Ainsi, la conception, le développement et la formalisation
d'un drone hydrographique de surface a faible colt a fait
I'objet d'un projet au REPER 3D.
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Conception a faible colt d'un drone

hydrospatial

Contraintes principales de développement :

« Budget total de $3.500 CAN;

» Poids inférieur a 15kgq;

 Autonomie d'au moins 1h;

« Stabilité aux vents modeérés;

* Fonctionner automatiguement avec une mission
prédéfinie;

 Posséder au moins un SBES.




Plateformes développées

Prototype d'essai :

Validation sur un bodyboard;

Polyvalence pour installer des capteurs;

Test et apprentissage du fonctionnement des propulseurs.
Océan REPER 1:

+ Catamaran;

* Structurerecyclée;

« Communication radio.

Océan REPER 2:

* Reproductibilité;

» Intégration facilité des capteurs;

» Documentation exhaustive




Données acquises

Test dans une piscine extérieure, le lac de ’Aqueduc et lac St-Charles a Québec.
Le drone acquiert:

» Lescoordonnées XY de la trajectoire;
* Latempérature de 'eau;

« Laprofondeur.
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Test dans le lac Aqueduc a Québec;
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Produits cartographiques

Surface interpolée a partir des points
bathymétrigues acquis.
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Conclusion

L'Océan REPER:
« Co(t final environ $3.500 CAN;;
 SBESintégré et systéeme de navigation;

* Fonctionne en eaux peu profondes non
cartographiées (ex. lacs a acces restreint);

* Autonomie supérieure a 6h;
« Evite la pollution de I'eau et du bruit;

* Reproductible et bien documenté.



Perspectives

Intégration géométrique
des capteurs;

Estimation de
I'incertitude des données;

Utilisation dans le
contexte de la
bathymétrie
communautaire;

Tests durant I'été 2025;

Intégration des caméras.
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