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• L� cadr� du jum�au/avatar numériqu� : modèl�
virtu�l d’un systèm� ré�l, créé à p
rtir d�
donné�s coll�cté�s sur c� systèm�, qui s�rt d�
pl
t�form� d� simul
tion �t d’analys�,
p�rm�ttant d� compr�ndr� �t prévoir l�
comport�m�nt du systèm� ré�l, afin d’
id�r à l

pris� d� décision

• Et l�s ois�aux dans tout ça ?
→ d�mand� croissant� d� pouvoir prédir� l�
mouv�m�nt d�s ois�
ux m
rins dans un
cont�xt� d� chang�m�nt climatiqu� �t
d'augm�nation d� l'activité humain� �n m�r

→ Travaux d� l'équip� dans l� dév�lopp�m�nt d� c�
modèl�, étud� d� cas du Fou tropic
l (+ Fou d� Bassan)

→ Solutions pour l�s bas�s d� donné�s d�
mouv�m�nt qui ont découlé�s du proj�t

Problématique



Espèces, sites, comportements

Saõ P�dro � Saõ Paulo

F�rnando d� Noronha

Abrolhos

Fou masqué
(Sula dactylatra)

Fou brun
(Sula leucogaster)
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• instrum�ntation �n périod� d� r�production
• all�r-r�tours au nid (c�ntr
l-pl
c� for
ging)



systèm� ré�l

donné�s
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biologging :
• GPS (1 pt/30s)
• TDR (1 Hz) = plongé�s
• accélération 3D (50 Hz)
= proxy d� dép�ns�
én�rgétiqu�

• donné�s
morphologiqu�s

• contaminants
• isotop�s
• p�rsonnalité

champs d'�nvironn�m�nts
statiqu�s ou pas (�x : bathymétri�,
v�nt, ...), donné�s PO/PA, sorti�s
d� modèl�s d� climat, ......
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Qu'est ce qu'un jumeau numérique ?



→ Sous-problèm� : comm�nt �xploit�r 
u mi�ux l�s
donné�s d� mouv�m�nt, l� plus �ffic
c�m�nt
possibl�, �t �n gér
nt l�s donné�s incomplèt�s ?

D�ux �x�mpl�s dév�lopés dans l'équip� :

– tr
it�m�nt systém
tiqu� d� gr
nd�s b
s�s d�
donné�s d� mouv�m�nt

– méthod� d'infér�nc� d� la dép�ns� én�rgétiqu�

B�
ucoup d� donné�s, très hétérogèn�s

Traiter / réhabiliter la donnée



• Packag� python dév�loppé par Adri�n Brun�l
• Trait�m�nt systématisé d� donné�s d� mouv�m�nt (c�ntral-plac� foraging)

Ex�mpl�s d� tâch�s :
– align�r l�s donné�s GPS, TDR �t AXY à la fréqu�nc� du GPS
– régularis�r ou int�rpol�r l�s donné�s GPS, TDR �t AXY
– cré�r d�s plots d� résumé/diagnostic pour un appar�il ou un� campagn� �ntièr�
– calcul d� métriqu�s d�scriptiv�s du mouv�m�nt automatisé à chaqu� étap�

Gain d� t�mps considérabl� par rapport à un� tâch� similair� �n R + p�rm�t d'assur�r la
cohér�nc� au s�in d'un� bas� d� donné�s + docum�ntation �xhaustiv� + fonction spécial� pour
cré�r d�s fichi�rs pour S�abird Tracking Databas�

Traiter / réhabiliter la donnée



https://github.com/Adri�nBrun�l/cpforag�r/

Traiter / réhabiliter la donnée

https://github.com/AdrienBrunel/cpforager/


→ Sous-problèm� : comm�nt �xploit�r 
u mi�ux l�s
donné�s d� mouv�m�nt, l� plus �ffic
c�m�nt
possibl�, �t �n gér
nt l�s donné�s incomplèt�s ?

D�ux �x�mpl�s dév�lopés dans l'équip� :

– trait�m�nt systématiqu� d� grand�s bas�s d�
donné�s d� mouv�m�nt

– méthod� d'infér�nc� d� l
 dép�ns� én�rgétiqu�

B�
ucoup d� donné�s, très hétérogèn�s
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Traiter / réhabiliter la donnée



• donné�s d'accélérométri� p�rm�tt�nt d� r�mont�r à la dép�ns� d'én�rgi� (ODBA)
• p�u d� donné�s axy �n comparaison av�c l�s donné�s GPS
• infér�nc� par calcul : compl�x� car li�n mouv�m�nt↔ dép�ns� én�rgétiqu� p
s trivi
l

→ pl�in d� donné�s GPS + d�s c
rt�s d'�nvironn�m�nt + p
s d� modèl� m
thém
tiqu� qui
m
rch� = quid d'un modèl� d'IA ?

Traiter / réhabiliter la donnée


