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d’optimiser la lutte contre les rats musqués.
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Origine

« Le principal handicap actuel dans notre lutte contre le rat musqué est l’absence d’une cartographie précise permettant d’appréhender d’un seul coup d’œil les principales zones d’infestation, leur évolution ainsi que les principaux couloirs de migration empruntés par les rats musqués, données qui nous permettraient d’entreprendre une lutte plus efficace.  Cette action vise précisément à combler cette lacune par la mise en place d’une telle cartographie qui devrait, au terme du projet, être appliquée à l’ensemble de la zone transfrontalière du projet » (Fiche de description du projet CARTORA, action 3).

A l’entame de ce projet, bien que les piégeurs relevaient régulièrement leurs pièges, les résultats des prises n’étaient déclarés que tous les semestres et par commune ou par secteur. De ce fait, ce système était imprécis aussi bien du point de vue temporel (date précise de capture non enregistrée) que spatial (certaines communes peuvent être assez vastes).  De plus, dans le cas d’un cours d’eau limitrophe entre deux communes, les prises réalisées sur ce cours d’eau étaient arbitrairement attribuées à l’une ou l’autre commune. Le système à mettre en place devait pallier ces inconvénients (cartographie plus précise) tout en restant ouvert, évolutif.

Analyse du problème

La première tâche dévolue aux différents partenaires a été d’identifier le(s) résultat(s) attendu(s) de cette action avec comme conclusion les objectifs suivants (par ordre d’importance):

· une cartographie de la zone du projet avec mise en évidence des zones les plus infestées, 

· une évolution de la situation issue de la comparaison des cartographies successives (avec comme base de comparaison des périodes identiques – saison, semestre ou année),

· une cartographie de l’emplacement des pièges en vue d’assurer une continuité du service en cas d’indisponibilité d’un piégeur.

Une fois les résultats attendus fixés, il a été nécessaire d’identifier les données qui seront nécessaires à l’obtention des ces résultats. 

Les possibilités d’encodage étaient en effet multiples : coordonnées GPS, nombre d’animaux piégés, type de pièges utilisés, indices de présence,… ainsi que d’autres données utiles aux gestionnaires des cours d’eau ou à l’inventaire de la biodiversité (présence de plantes invasives, dégâts aux berges ou objets entravant le libre écoulement de l’eau, présence d’espèces animales remarquables - loutre,… ).

 La précision atteinte pour ces différentes données avait également son importance :

· degré de précision de la localisation,

· pour les rats musqués piégés, outre le nombre total, utilité de différencier ceux-ci selon l’âge, selon le sexe,…

· pour les pièges, intérêt, si plusieurs types de pièges sont utilisés à un même endroit, de répartir le nombre de rats par type de piège,

· …

Les partenaires se sont ainsi accordés sur un socle commun des données à recueillir sur le terrain en essayant de répondre à deux impératifs plus ou moins contradictoires : d’un côté les données récoltées devaient être suffisamment complètes pour nous permettre d’atteindre les résultats escomptés mais d’un autre côté, l’encodage sur le terrain ne devait pas être un handicap pour le piégeur dont le travail principal doit rester le piégeage.  Il était en outre inutile de récolter des données qui par la suite ne seraient pas exploitées au risque de démotiver l’acteur de terrain.

Décision a donc été prise de commencer avec des ambitions relativement faibles tout en gardant la possibilité de les accroître au fur et à mesure du développement du projet : à côté de données de base considérées comme essentielles (coordonnées, date, nombre de rats musqués piégés) d’autres ont été intégrées au programme (ventilation des prises par sexe, par âge et par type de piège, présence de plantes invasives ou de dégâts aux berges) sans obligation pour celles-ci d’être encodées.  Il a été par ailleurs clairement énoncé que si aucun rat n’est pris dans les pièges mis en place, l’encodage de ces prises « nulles » est indispensable pour une bonne interprétation des résultats.  Il est en effet très différent d’avoir, pour un endroit donné, un résultat « nul » qui met en évidence une lutte liée à une absence de rat musqué qu’une absence de résultat qui pourra être interprétée comme une absence de lutte.

En ce qui concerne les modalités d’encodage proprement dit, les solutions suivantes ont été, après analyse et discussions, retenues :

· lorsque les endroits de piégeage sont relativement distants, un encodage à chaque piège est préconisé.  Cette solution demande de la part du piégeur un surcroît de travail mais est  la plus précise. Ces données vont se retrouver dans une couche SIG de type « points ».

· lorsque les pièges sont concentrés sur un linéaire relativement court, il est possible de n’encoder qu’une seule fois les données relatives au trajet parcouru.  Cette solution permet de conserver une précision acceptable si les trajets ne sont pas trop longs tout en évitant au piégeur une perte de temps trop importante. Il est cependant nécessaire, pour un enregistrement optimal du parcours, que l’appareil reste connecté au réseau satellite ; il ne peut donc se trouver dans une poche ou nécessité dans ce cas de le doter d’une antenne externe. Ces données vont donner naissance à une couche SIG de type « lignes ».

· Lorsque les pièges sont concentrés non plus sur une distance mais sur une surface (étang, marais, wateringue) une solution analogue à la précédente peut être retenue. (=> couche « polygones »)

L’étape suivante a consisté à identifier et choisir parmi les modèles présents sur le marché les appareils qui permettaient de répondre aux spécifications identifiées ci-dessus.  L’appareil recherché devait donc regrouper les 3 fonctionnalités suivantes :

· une fonction GPS permettant de localiser le point de capture (coordonnées X, Y).  Cette fonction GPS est caractérisée par la précision de localisation, ainsi que par le temps de réponse nécessaire aux signaux satellites, … Concernant la précision, il apparaît que plus celle-ci augmente, plus le prix de l’appareil augmente dans des proportions supérieures.  Cette augmentation de précision n’étant pas justifiée par l’usage postérieur des données récoltées, une marge d’erreur de 5-10 mètres a été considérée comme acceptable.

· Une fonction « PDA » permettant d’encoder les informations souhaitées. Au niveau du système d’exploitation, Windows Mobile a été préféré à Windows CE car ce dernier n’était pas compatible avec certains logiciels simples et gratuits pour le développement d’écrans de saisie des données.
· En ce qui concerne la cartographie, le logiciel de navigation devait être compatible avec ARGIS utilisé pour l’interprétation des résultats.

D’une manière générale, l’appareil recherché devait également répondre à certaines caractéristiques comme l’encombrement, le poids, la résistance à l’eau et/ou à la poussière (indice IP), le coût, les performances de l’écran (taille, écran tactile, grandeur des caractères) ou la capacité des batteries qui devait être suffisante pour une journée de travail.

Il avait été initialement envisagé que l’appareil intègre également la technologie de « l’homme-mort » étant donné les conditions souvent difficiles dans lesquelles travaillent les piégeurs (isolé, berges abruptes et glissantes,…).  Cette fonctionnalité n’a cependant pas été retenue car elle faisait appel à une technologie supplémentaire (GSM/GPRS).

Deux appareils présents sur le marché répondant à ces exigences ont été identifiés alors et testés au CRA-W.  Il s’agissait des appareils TDS RECON et Magellan (entre-temps devenu ASHTECH) MobileMapper6.  Avec l’évolution rapide et perpétuelle des nouvelles technologies, d’autres marques et/ou modèles sont, depuis, apparus sur le marché mais n’ont pu être testés dans le cadre de ce projet.

A l’issue des tests c’est le MobileMapper6 qui a été retenu notamment en raison de son coût largement inférieur et à la possibilité de prendre des photos, fonctionnalité qui peut s’avérer parfois bien utile notamment en cas de dégâts aux cours d’eau.  Ce modèle présentait toutefois l’inconvénient de ne pas disposer de batteries rechargeables en interne.  Il a donc été nécessaire de fonctionner avec deux jeux de batteries.

En ce qui concerne le logiciel d’encodage des données, en vue de simplifier au maximum le travail des piégeurs, il devait avoir les caractéristiques suivantes :

· les écrans d’encodages devaient être simples à utiliser, intuitifs,
· l’encodage devait se faire sur l’écran tactile, via un système de listes déroulantes,

· le système développé devait permettre l’encodage des trois types de données à savoir les points, les lignes ou les polygones,
Le logiciel développé a été décliné dans les deux langues des partenaires (FR-NL).
Enfin, la transmission des données se trouvant sur la carte SD de l’appareil, pouvait se faire soit en connectant l’appareil à un ordinateur via le câble USB fourni ou soit via la lecture directe de la carte SD.  Les données provenant des différents partenaires ont ensuite été collectées pour traitement via Internet.  Les données récoltées n’occupant que très peu d’espace mémoire, une telle carte SD pourra contenir plusieurs mois, voire plusieurs années, de données.

Mise en application

Un appareil de type MobileMapper6 a été acquis par le CRA-W et après de multiples essais et recherches un logiciel d’acquisition de données a été développé sur base du logiciel intégré à l’appareil,  « MobileMapperField ».  L’ensemble (matériel + logiciel) a, dans un premier temps, été testé par le piégeur du CRA-W engagé sur ce projet avant d’être présenté aux différents partenaires qui ont marqué leur accord sur cette solution au cours de la réunion du CAT du 30 mars 2010.  Lors de cette réunion, il a également été demandé au CRA-W de prospecter la piste d’un achat groupé auprès d’un seul fournisseur afin de pouvoir bénéficier de remises maximales.

En respect de la législation sur la mise en concurrence des fournisseurs, quatre fournisseurs actifs dans ou aux alentours de la zone du projet ont été identifiés et contactés.  Les accords commerciaux et territoriaux plus ou moins formels entre ces revendeurs et leur quartier général européen ont quelque peu entravé le bon déroulement du marché public.

Une fois reçus, les GPS des différents partenaires ont été implémentés du logiciel d’encodage ainsi que des cartes de fond qui ont du préalablement être retravaillées pour être compatibles (différence de système de projection entre les cartes françaises et belges).

Une première réunion de formation  a été organisée le 07 septembre 2010 au cours de laquelle a été expliqué le fonctionnement du GPS ainsi que du logiciel de saisie des données.  Il a été demandé aux piégeurs de « s’approprier » l’appareil et de communiquer leurs remarques au cours d’une réunion de débriefing organisée le 17 septembre 2010 à la suite de laquelle diverses petites modifications ont été apportées au logiciel.

Une troisième réunion s’est tenue le 15 mars 2011, soit après quelques mois d’utilisation.  A la suite de celle-ci, d’autres modifications ont été intégrées au logiciel d’encodage (possibilité de ventiler les prises par type de piège, ajout de couches « Prospection » pour la VMM, …).

Traitement des données

Etant donné la provenance multiple des données et la diversité du type de données (points, lignes, polygones), plusieurs traitements doivent être appliqués dans ARCGIS pour rendre la compilation des données possible.

In fine, les résultats sont présentés sous forme de mailles dont la coloration (vert pour les niveaux faibles à rouge) est fonction de la densité de rats musqués piégés (nbre/km²).  L’absence de maille indique l’absence de lutte.

L’évolution de la densité entre périodes comparables peut également être mise en évidence via des codes couleur  (vert : diminution – rouge : augmentation).

