
« L’agriculture et l’alimentation à l’heure du numérique »
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Sources : Bramley et al., 2001
Sources : Montpellier SupAgro/Pellenc S.A.
surface : 1,2 ha.



Deux typologies de fonctions

Traçabilité, gestion, échange de données avec 
partenaires, pairs, etc.

Suivi, aide au pilotage, aide décisions d’intervention, 
contrôle des interventions, etc.
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McBratney et Taylor, 2000



Fondamentalement, rien de nouveau sous le soleil !

Mais un nouveau paradigme :
- Observations à très haute résolution spatiale,
- Observations à haute résolution temporelle,
- Observations objectives,



Fondamentalement, rien de nouveau sous le soleil !

Mais un nouveau paradigme :
- Observations à très haute résolution spatiale,
- Observations à haute résolution temporelle,
- Observations objectives,

Vers une viticulture « mesurée » et communicante pour  
améliorer la gestion de la conduite sur tous les plans :
- technique 
- économique 
- environnemental 
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Sources : CoRHIZE



Sources : La France agricoleSources : Terre de Vins



Expression végétative faible

Expression végétative moyenne

Expression végétative élevée

Source de l’information : image muli-spectrale, env. 30 j. avant 
véraison, avion jaune, projet oenoview-ICV SupAgro, 0,5 m²

Source : ICV



Source : Chen et al., 2019
Source : IAEA



Source : Cap2020

Capteurs d’insectes connectés



Les modèles hybrides (mécanistes statistiques)

P

V1(dt) V2(dt) V3

(équations) Etat (t+1)Etat (t)

V4

…

(Relations
étalonnées)

Exemples : phénologie/développement

Source : Xarvio

Exemples : risque maladie



Source : Xarvio

Estimation du statut 
azoté d’un couvert par 
imagerie

Source : Xarvio



Source : NaIo

Sarclage automatisé
En maraîchage
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Sources : wiki Mas numérique



Sources : wiki Mas numérique







Source : IAEA

Source : Brunel et al., 2019





GNSS market report, GSA, 2017





Environ 11 000 robots, toutes filières confondues

Très peu sont utilisés sur les filières végétales

0 2000 4000 6000 8000 10000 12000 14000

Elevage Productions végétales

Presque 11000 Entre 100 et 200?

44 modèles en France
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~10%  d’éleveurs équipés (9000 robots)

70% des nouveaux équipements

Usage 

réel



Robot Racleur Tessier-Delaval

Coût 

d’utilisation
ProductivitéMain d’œuvre Sanitaire

Env. 1500 utilisateurs
Usage 
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Météo Réglage matériel Cartes, images 











Centipède.fr



Sources : Domaine du Chapitre/Mas numérique

Sources : Vitisphere
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Sources : Vitisphere









• Vers l’auto-construction

• Pour un systéme à moins de 1000 €















GreenIT, 2019)

Sources : the Shift Project



GreenIT, 2019)

Source : Youtube

Source : La dépêche

Source : Le Point



Zepf, V. (2014)









https://www.dhs.gov/sites/default/files/publications/2018%20AEP_Threats_to_Precision_Agriculture.pdf





Source : Naïo


