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Entiérement assemblé pour la premiére fois, tel est le robot « MSRBot» au terme de la premiére phase du projet. Photos: Astrid Thomsen

Des robots pour lutter contre

les limaces

Des chercheurs allemands sont en train de mettre au point le « MSRBot», un robot capable
de combattre les limaces de maniere autonome. Le projet est ambitieux et exige de

nombreux essais pratiques.

Astrid Thomsen*

Il'y a trois ans, un groupe de chercheurs
et d'entreprises basé en Allemagne a ob-
tenu des fonds pour mettre au point un
robot piloté par GPS capable de sillonner
les champs pour détecter les limaces
dans leurs points de rassemblement et
les exterminer. Le département d'ingé-
nierie agricole de I'Université de Kassel,
I'Institut de technologie appliquée en
protection des plantes de I'Institut Julius
Kihn (JKI) de Braunschweig et la société
KommTek d’'Osterburken (Bade-Wurtem-
berg) collaborent étroitement a la réalisa-
tion de cet objectif. La société Rapid de
Killwangen a, dans I'intervalle, pris une
participation majoritaire dans la société
KommTek, qui a développé le véhicule
porteur du robot.

Plusieurs variantes testées
Jobst Godeke, collaborateur scientifique
et expert en protection des plantes au

*Domiciliée a Kiel (D), Astrid Thomsen est une
journaliste spécialisée en agriculture.
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JKI, avait pour tache de développer un
dispositif capable de tuer efficacement
les limaces. Diverses méthodes ont été
testées en laboratoire. La lutte avec des
nématodes s'est avérée trop colteuse
pour une utilisation a grande échelle et la
lutte chimique a également été abandon-
née parce qu'il aurait fallu transporter un
réservoir sur le robot, ce qui aurait rendu
la machine trop lourde et le rendement
de surface trop faible.

Matrice a clous

Les développeurs ont également essayé
d’éliminer les limaces en les déchiquetant,
mais les lames étaient trop sensibles a la
saleté. Ils ont donc décidé d'utiliser une
sorte de barre a clous avec un grattoir.
Les limaces sont perforées et abandon-
nées sur le sol. Les ramasser n'est pas
possible, car le robot deviendrait alors
trop lourd. Cependant, les cadavres at-
tirent des congéneres cannibales. Les

Deés que les limaces sont localisées, le bras articulé positionne la matrice a clous.



limaces convergent ensuite en masse vers
ce «hotspot», qui est la cible du robot.
Christian H6ing, qui travaille sur le projet
pour le compte du département d’ingé-
nierie agricole de I'Université de Kassel en
tant qu’assistant de recherche, est fatigué
de devoir se justifier d’avoir mis au point
cette méthode. Son systéme a notam-
ment été vivement critiqué par les visi-
teurs d'un congres numérique. «Pour
moi, une limace a la méme valeur qu'un
concombre », tient-il a préciser, mais il se
dit également ravi de ne pas avoir a parti-
ciper aux essais sur les limaces. Christian
Hoing a développé la caméra ainsi que le
logiciel qui traite les données de la camé-
ra frontale dans l'ordinateur de bord et
les transmet au navigateur. Des que celui-
ci dispose de toutes les coordonnées né-
cessaires pour la localisation des limaces,
le robot démarre et étend son bras pour
les exterminer.

Encore trop lent

Un probleme crucial subsiste a ce niveau,
car la caméra est trop lente. En I'état ac-
tuel du projet, le « MSRBot » doit prendre
des photos individuelles et ne peut pas
détecter les limaces dans la vidéo, car dif-
férents filtres sont placés devant la lentille
de I'objectif et doivent étre changés pen-
dant la prise de vue. Dans une application
de série, le changement de filtre pourrait
étre supprimé si la caméra était dotée de
plusieurs capteurs dotés chacun d'un
filtre différent.

La caméra pose le plus grand défi
Pour Christian Hoing, le développement
d’une caméra fonctionnant pour la détec-
tion des limaces était et reste le plus
grand défi du projet. L'idée et le procédé
technique pour la localisation des limaces
sont issus d‘une étude anglaise, mais
n‘ont pas fonctionné en pratique. Seules
les limaces de couleur claire ont pu étre
détectées. La caméra utilisée actuelle-
ment prend deux photos du sol en réflé-
chissant la lumiére incidente dans diffé-
rentes gammes de longueurs d’onde. Les
limaces et le sol ayant des spectres de ré-
flexion différents, les images sont ensuite
comparées. Cela permet d'éviter toute
confusion avec des végétaux et d'exclure
les escargots. La position de la limace est
mémorisée pour que le robot puisse reve-
nir a cet endroit plus tard.

Détermination du seuil de tolérance
Linstitut JKI a développé un modeéle de
prédiction pour identifier les zones particu-
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La caméra avec quatre spots halogénes est le plus grand défi de ce projet.

lisrement sujettes a des attaques de li-
maces dans les champs. La prévision est
basée sur les résultats d'études, la météo,
les conditions du sol, le type de culture et
I'expérience de l'agriculteur. Dés que le
seuil de tolérance de 20 limaces par métre
carré est dépassé dans une zone, l'ordina-
teur dirige le robot vers le hotspot. Pour le
colza, 10 a 30 limaces par metre carré sont
considérées comme critiques; 20 gasté-
ropodes par métre carré est une valeur
moyenne qui doit encore étre testée lors
des prochains essais en plein champ. Le ro-
bot cible précisément ces zones et néglige
celles qui ne sont pas exposées a une me-
nace. Cela augmente la performance de
surface du véhicule.

Station de charge en bordure de
champ

Le fichier électronique des parcelles ren-
seigne également le robot sur les zones
a inspecter. A défaut d'un tel fichier, le
champ doit étre parcouru une premiére
fois avant l'opération. Le robot est ali-
menté en énergie par une «station de
charge diesel-électrique » placée en bor-
dure de champ, ou les accumulateurs
sont chargés pendant la journée. Une

Aprés de nombreux essais, le choix s’est
porté sur cette matrice a clous pour tuer les
limaces.

charge d’accumulateur suffit pour huit
heures de fonctionnement. Le robot peut
étre utilisé depuis la récolte de la culture
précédente jusquau stade de quatre
feuilles de la nouvelle culture. A partir
d'une période de fonctionnement de
6 ans, il revient moins cher que l'utilisa-
tion de granulés anti-limaces. Pour le mo-
ment, il faut compter avec un prix de
vente de 20000 euros.

D’autres essais sont nécessaires

Les agriculteurs demandent régulierement
a Christian Hoing combien codte le robot,
s'il n'endommage pas les végétaux et ce
qui se passe s'il est volé pendant la nuit. Et
si les limaces grignotent les parties souter-
raines des plantes et ne remontent pas a
la surface ? De nombreux essais pratiques
sont encore nécessaires pour que les cher-
cheurs puissent clarifier ces points dans
une étape ultérieure du projet. |

Le « MSRBot» en chiffres

Entrainement: deux moteurs électriques
24V 300 W, chassis a chenilles
Détection : détecteur de limaces avec
caméra spectrale composée d'un capteur
«CMOS » (société IDS, 2,12 mégapixels)
et filtres passe-bande étroits d’Edmund
Optics

Structure: bras articulé pour la lutte
contre les limaces avec entrainements
linéaires électriques (société Igus)
Procédé : extermination des limaces par
une matrice a clous avec grattoir

Vitesse d‘avancement: 4 km/h
Rendement: 0,8 ha/h (en théorie)
Largeur de travail: 2 m

Poids: 120 kg
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