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Responsable plateforme : 
Jérôme Lejot  

Télépilotes de drone : Franck 
Perret, François Debias et Louis 
Rey 

La plateforme DCE a pour objectif d'offrir à la communauté scientifique de la FR un plateau technique de matériels drones 
qu'ils soient aériens ou bien aquatiques. Elle dispose de plusieurs capteurs actifs et passifs permettant de couvrir un large 
spectre autour des thématiques des sciences de l'environnement à travers l'eau, la biologie, l'urbain et la santé. Les 
mesures enregistrées offrent la possibilité d'identifier et d'évaluer les propriétés physiques, chimiques ou thermiques des 
cibles étudiées (minérales, végétales ou anthropiques). Selon les conditions règlementaires et les contraintes des sites à 
survoler, les drones de la plateforme pourront évoluer dans des environnements ruraux, urbains ou aquatiques. 

Localisation de la plateforme, site "Porte des Alpes, 69676 Bron, 
plateforme OMEAA - UMR 5600 EVS"  

Lien réservation matériel : https://umr5600.cnrs.fr/resa/omeaa/cnrs.php  

Mavic M3M1,2  (DJI) : 

 camera multispectral, 4 
bandes (5MP)  Green 
(560nm), Red(650nm),, Red-
Edge(730nm),, NIR(860nm) 

 caméra RGB CMOS4/3, 20 
MP 

 
 

M3501,2 (DJI) 

+ 
Plug and play 

LiDAR L1 ou L2 (DJI) : 

 1 capteur RGB 20 MP 
 1 capteur laser avec 2 à 

3 échos (L1) ou 3 à 5 
(L2)  240 000 pts/s 
pour 2 échos (L1) et 24 
000 pts pour les 5 
échos (L2) 

 

Caméra H20T (DJI) : 

 1 capteur RGB 20 
MP 

 1 capteur RGB 
grand angle 12 MP 

 laser LRF 1200m 
 caméra thermique 

radiométrique 
640*512 pixels 

Scénarii 
réglementation 
française1 : S1, S2 
ou S3 

Scénarii 
réglementation 
europpéenne2 : STS-
01 et STS-02 

 

 

Aérien 

Drone aquatique (PARIO) : 

 capteur ADCP ultime : mesure 
des vitesses d’écoulements et 
des profondeurs par effet 
doppler (f= 1 MHz, 0,5 MHz, 3 
MHz) et mesure indirect du 
débit 

Hors scénarii pour le moment  

Aquatique 

Projet à Brindas (2024), 
indice NDVI d’un champ 

de culture de salade, 
variété laitue, capteur 
multipsectrale 3M sur 

drone Mavic 

Projet RIVERSIDE (2024), caractérisation des habitats piscicoles 
thermiques, rivière Albarine, capteur thermique de la H20T, 

monté sur drone M350 

Projet RIVERSIDE (2024), caractérisation des 
habitats piscicoles morphologiques, MNT, nuage 
de nuage de points LiDAR, capteur Zenmuse L1, 

monté sur drone M350 

Projet RIVERSIDE (2024), nuage de nuage de 
points LiDAR, capteur Zenmuse L1, monté sur 

drone M350 
Pieds de laitue 

RVB NDVI 

https://umr5600.cnrs.fr/resa/omeaa/cnrs.php

