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Quelgues mots sur la genese du logiciel

* Compréhension des mécanismes de réponse gravitropique et
de proprioception : Difficulté de définir des mesures quantitatives
en vue de la comparaison des réponses (especes, phénotypages)

» Nécessité de définir une méthode d’analyse : orientation, la
courbure et la croissance

- Analyse d’images

- Intégration dans un modele
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* Réponse des racines a un changement d’impédance du milieu
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Intereid

Ten steps...
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Step 1: Import the sequence of images generated

from the experiment

The software automatically stores the images into a single archive file

¢ Interekt - version: 2023-06-16
Exporter Tracés Options  Modéle
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Step2: Select the steady-state image

Ouvrir Liste d'imaie\s Ajouter une base | Supprimer les bases Traiter Ajouter une marque ﬁ *“ @ Q*. Q E
g
§ Liste des images ouvertes - [} X
MASK STACK-1-20000.tif A

MASK_STACK-1-20001.tif
MASK_STACK-1-20002.tif

MASK_STACK-1-20008.tif
MASK_STACK-1-20009.tif




Step 3: Start the extraction of organ shapes by adding a base

Une « base » : objet qui indique le début de I'organe et sa direction

#éEd PQE

Exporter Tracés Options Modele
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» Obtention d’une série de squelettes des racines




Step 4: Set the image scale
All distances in pixels will be converted into cm using this ratio

| # Interekt | ['MASK_STACK-1-20065.tif')
| Exporter Tracés Options Modéle

. - . -— [
Ouvrir e temps des photos bases Traiter Ajouter une marque ﬂ @n .§ 0*‘ Q =
Angle modulo 360 (0->360)
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Step 5: Organ shape extraction....may take some time

Ouvrir Listed‘imaifs Ajouter une base | Supprimer les bases Traiter Ajouter une marque “ Qu m? 0*0 Q E
s

AED bQE

acs paz= 1 i

» Obtention d’une série de squelettes des racines




# Interekt | ['MASK_STACK-1-20065.tif ]
Exporter Tracés Options Modéle

Quvrir Lis lbases Traiter

Extraire le temps des photos
Angle modulo 360 (0->360)
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3 \
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Geometric quantities obtained from the skeleton
of an organ ?

» Time-lapse description of the tropic movement

Exporter Tracés Options Modéle

AEd PQ=



Step 6: Estimating the growth rate of an organ (dL/dt)
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Step 7: Estimating the angle

¢ Interekt | ['MASK_STACK-1-20065.1if']
Exporter Tracés Options Modéle
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Step 8: Estimating the intensity and location of
curvature through a heatmap

Exporter Tracés Options Modéle

Ouvrir Liste d'images | Ajouter une base | Supprimer les bases Traiter Ajouter une marque * (‘ ..) ‘*o Q E
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An example of heatmap: gravitropic response
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Réponse des racines a un changement d’impédance du milieu
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Step 9: Export the results into an output CSV file.

§ Interekt | 'MASK_STACK-1-20065.if ]
Exporter  Tracés Options Modele

Sériedt lles moyen : ; .
Sé:gt:mlz parorg::: Isbnsesl Traiter IA;owumemarque Supprimer les marques l a« (- -’ ‘ o*o Q = ‘

Séries temporelles globales (angle au bout et longueur)
Séries temporelles globales + I

Curvature heatmaps

Phénotype (graviception, proprioception)




Step 10: be happy to do it!
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