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Comportement 3D des martinets noirs

Rotational Stereo Videography (RSV):
* Coordonnees sphériques de I'animal
* 6 positions par seconde

* Erreur de position ~ 0.8 m

* Rayon d’action ¥ 400 m



Comportement 3D des martinets noirs (Apus apus)

Comment les martinets recherchent-ils leurs proies ?

de Margerie, Pichot & Benhamou, Anim. Behav. 2018






Correction a partir
des localisations GPS










Spheniscus magellanicus
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Orthodromy (great circle)
vs. Loxodromy (rhumb line)
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PrOJecfion cylindrique conforme (Mercator)
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Projection cylindrique équivalente (Gall-Peters)
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