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Mesures et résultats

Description de I'expérience

O Domaine: éthologie, i.e. étude du comportement

animal
O Animal ciblé: hyménopteres (bourdons, frelons,

abeilles...) —
O Obijectif global: comprendre comment les insectes ool

volants se déplacent en 3D [1] - orrr—
Problematique: comment suivre des petites cibles objet cible Aférence
rap|des en 3D? descripti cylindre de | boule de
escription

: ;. \ , 2cm de long | rayon 5cm
Sqlutlon proposee: sys’Eeme de balayage en 3D d'un Fetance au
faisceau radar FM-CW a ondes mm. radar

Synthese de I'état de I'art:
O techniques RF sur de longues distances (2D): radar
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Analyse des images radar

harmonique [2], radio-télemétrie [3] Etape 1: collecter une image de réference de la scene sans cible et
O techniques optiques sur des échelles spatiales faibles: un enregistrement c/b/e de la scene en presence de la cible mobile
, .. référence: 33 pts cible et clutter: 11225 pts
caméras visible [4], IR [5] . . o
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Etape 2: discriminer les detections de cible de celles generees par le
our DC fréquence 77GHz clutter EM en comparant les images cibles avec I'image de référence
, bande passante | 3GHz cible: 1190/11225 pts (11%) ' T g
reflecteur : : ; 20cm )/ — 60 3
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nombre de canaux 16 Etape 3: déduire la trajectoire de la cible (en utilisant DBSCAN) et
comparer avec la position vraie de I'objet de réféerence
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