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Objectifs de notre projet :

Qualifier des logiciels de traitement des données LIDAR

Tester des Algorithmes de détection de plans

Extraire des données topographiques

Extraire la végétation



Zone d’étude :

Anciennes carrières de 
Mane/Porchère

Sud-ouest de Forcalquier

Falaises, murets, bories

Végétation dense, clairières



Nuages de points issus des relevés LIDAR sur notre zone d’étude

TP de Bruno Vallet sur la reconstruction de Structures

Thèse d’Antonio Ferraz sur la cartographie 3D d’une forêt à 
partir de données LIDAR

Carte de course d’orientation spécifique à la zone

Ressources initiales :



Logiciels utilisés :

OCAD : DAO de cartes de course

QGIS : SIG

OL Laser : analyse de nuages de points LIDAR

Kartapullautin : visualisation de contours et végétation 
dans un nuage LIDAR

ArcGis et ArcMap : SIG

Matlab : environnement interactif de calcul numérique, 
visualisation et programmation



Prise en main des données
Visualisation des nuages

MNT obtenu avec LastoolsImage Ocad révélant le relief

Prise en main des données



Comparaison des différents rendus :

Visualisation sous Ocad Visualisation sous OL Laser Carte de course d’orientation

Prise en main des données

Terrain \
Logiciel

OCAD OL LASER

Orthogonalité 
des façades

Cohérente Insuffisante

Murets -
Dépressions

Visibles Invisibles

Zones 
caillouteuses

Invisibles Visibles



Prise en main des données

Numéro Orientation Type H_terrain H_ArcGis
Zone 1 Nord falaise 4,2 4,3

Nord-Ouest falaise 5 4,9
Zone 2 Sud rocher 2 2
Zone 3 Nord-Est falaise 2,8 2,7
Zone 4 Nord-Ouest mur 6,4 6,3

Est mur 5 5
Zone 5 borie 3,7 3,4

rocher 1,1 1

Mesure des hauteurs de falaises et comparaison 
avec leur visualisation

Tableau de comparaison des hauteurs mesurées 
sur ArcGis et sur le terrain

Visualisation de falaises (H : 5m, L : 2m)



Analyse algorithmique des nuages de points

Analyse algorithmique des nuages de points
Données sources

Grille régulière de points 
(espacement 50 cm)

Délimitation de zones d’études



Analyse algorithmique des nuages de points

Détection de plans RANSAC

2 paramètres :
nmin : nombre minimum de points dans le plan

S : épaisseur du plan



Analyse algorithmique des nuages de points

Retrait des plans horizontaux

Détection grâce au vecteur normal

Nécessité de conserver les arêtes



Analyse algorithmique des nuages de points

Retranchement des arêtes

Décompte du nombre de points voisins



Analyse algorithmique des nuages de points

Filtre Anti-Plat

Calcul des dénivelés entre points voisins

Conservation des points avec au moins un grand dénivelé 



Analyse algorithmique des nuages de points

Résultats de la détection de falaises

Algorithme inefficace sur les zones larges

Détection des falaises sur zones centrées sur une falaise

Zone 09Zone 09 
réduite

Pente : 67,6°

Mesure sur 
ArcMap :   70,0°

Réalité terrain :  85-90°



Classification de la végétation

Première classification avec Toddler et Kartapullautin

Nombre de classe déterminé à l’avance

Utilisation d’ArcGis pour tester des filtres de classification

Végétation : 

haute

moyenne

basse



Comptage du nombre de points LIDAR

Classification automatique selon la hauteur des points

Végétation basse [0 ; 0,5 m]
Végétation moyenne [0,5 m ; 1,5 m]
Végétation haute [1,5 m ; 3 m]



Exemple de filtre

Filtre pour distinguer zone praticable – zone impraticable :

Paramètres
• Classe : sol
• Deuxième retour

Taux de remplissage dans les zones denses = 6,8 %
Taux de remplissage dans les zones blanches = 15,2 %



Classification manuelle

Filtre Haute + retour1 Sol + retour2 Sol + retour2 Sol + retour2

Végétation Dense Semi-ouverte Dense Blanche

Automatique 69 %  9 % 19 %  5 % 7 %  3 % 15 %

Manuelle 75 %  8 % 16 %  7 % 12 %  3% 23 %

±±±±

±±±±±±±±±±±±±±±±±±



TWINGO IGN édition limitée, prix à débattre



Analyse algorithmique des nuages de points

Résultats de la détection de falaises

Zone 02

Pente : 63,8°

Mesure sur 
ArcMap :  65,6°

Pente : 60,0°

Mesure sur 
ArcMap :  62,0°


