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[ ]1001-2500

Bertiller, Schwick & Jaeger (2007)




Beaucoup de conflits avec le réseau des corridors €  cologiques

Jaeger, Bertiller & Schwick (2007)
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Routes et circulation

Perte d’habitat Mortalité routiére Evitement des
routes

N - N

Subdivision des
populations

Réduction de la taille de la population

Réduction de la viabilité de la population Jaeger et al. (2005)




par exemple: sud de [‘Ontario

Longueur des routes
principales: 7 133 km
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Fragmentation croissante ...

N = EEE%
N ==

[ 1]
.. va reduire la viabilité de la population :

de facon linéaire ou en passant par un seuil ?

?




Modele de simulation stochastique et
spatialement explicite centré sur 'indivdividu

parcelle 1

parcelle 2




Modele de simulation

Grid size: 2304 cells
Starting number of individuals: 80
Time steps in simulation: 1000
Mean number of offspring: 0.5/individual/

timestep (Poisson distribution)
Mortality probability: 0.33/individual/timestep
Movement probability: 1.0/individual/timestep
Maximum cell occupancy: 2 individuals
Movement distance distribution: exponential
Median movement distance: 1.7 cells
Max. movement distance (cut-off): 10 cells
Movement direction distribution: uniform
Road avoidance: from 0.0 to 1.0 (steps of 0.1)
Traffic mortality: from 0.0 to 1.0 (steps of 0.1)
Number of roads: from O to 23 (parallel)

Choose grid size and road network pattern
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Préemisses du modele

aucune perte d‘habitat

un seul type d‘habitat requis (aucun habitat
complémentaire requis)



Exemple d‘une simulation
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Example d‘une simulation
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Example d‘une simulation
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Il y a un seuil !
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Jaeger et al. (2006)




@& Obijectif:

Réseau Viabilité de la
routier population




@& Obijectif:

Comportement

animal

Réseau Viabilité de la
routier population




Comportement face a la route

Evitement de la route = les animaux n’essaient pas de traverser ( Avoid )
Risque de mortalité routiere = la proportion d’animaux tués sur laroute ( Kill)

100% Avoid

route <

proportion of
animals killed

Success
Jaeger & Fahrig (2004)



Probabllité d‘étre tue par des vehicules

Amphibiens Circulation (nombre de veh. / 24

(Hels et Buchwald 2000)
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Avoid , Kill , et Success en fonction de la circulation

Comportement de 'orignal:
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Comportement face a la route

Evitement de la route = les animaux n’essaient pas de traverser (  Avoid )
Risque de mortalité routiere = la proportion d’animaux tués sur laroute ( Kill)

100% Avoid

route <

proportion of
animals killed

Success
Jaeger & Fahrig (2004)



Effet de sur le seull
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Effet de sur le seull

(Kill = 0.4)
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Densité de routes

Jaeger et al. (2006)



Effet de sur le seull

(Kill = 0.4)
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La densité critique des routes depend de  Avoid
(Kill =0.5)
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Nombre de parcelles:
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8 routes, 9 parcelles
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8 routes, 9 parcelles
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Comparer la densité critiqgue de routes
(Kill =0.5)

——— reseau routier parallele

| —e— réseau routier quadrillé
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Nombre de parcelles:













Habitat d‘intérieur:

384 cellules

784 cellules




Habitat d‘intérieur:

784 cellules > 384 cellules
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les habitats résiduels d‘intérieur  sont importants




Reéesultats

Plus la mortalité routiere est élevee, plus le seuil est bas.
Plus le comportement d’évitement de la route est prononce, plus le seulil
est eleve, ...

... mais lorsque I'évitement est tres prononce, le seuil diminue a nouveau.

Le degré auguel le réseau routier affecte les populations animales depend
de sa configuration (longueur totale de routes identiques).

L’'impact d’'un patron quadrillé est inférieur a celui d’'un patron parallele (valide
seulement si I'évitement n’est pas tres éleveé).

Par contre, si I'évitement est tres prononce, I'impact du patron parallele est
moindre parce que le nombre de parcelles est inférieur (i.e., les parcelles sont
plus grandes) et la mortalité routiere n’est pas problématique.



Conclusions

Quelles configurations sont les moins nuisibles?

En général, cela dépend du comportement des animaux face a la
route.

Si les animaux sont affectés par la mortalité routiere, la quantité
d‘habitat d‘intérieur devrait étre maximisee

--> conservez les grands habitats non fragmentes !

Lorsque |‘évitement routier est prononce, i.e., animaux sont
affectés par l'isolement --> la fragmentation devrait étre faible !

Comment ces deux parametres Avoid et Kill dépendent de
la circulation routiere? --> davantage de données sont

requises
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Trois types de comportement d‘évitement

Evitement du bruit Evitement de Evitement des
la surface automobiles

pavee

Jaeger et al. (2005)
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Switzerland 1885 to 2002 and trends

FG 4 = Land areas below 2100 m

Switzerland, FG 4
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