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Objectifs de notre projet :

> Qualifier des logiciel itement des données LIDAR
» Tester des Algorlt
» Extraire des donn

» Extraire la vegetatl










Logiciels utilisés :
> OCAD : DAO de cartes de course
> QGIS :SIG
> OL Laser : analyse de points LIDAR

> Kartapullautiriv.:‘.irfis ol ;;,ci:-"c}ntours et végétation
~ dansunnuage LIDAR

> ArcGis et ArcMap

> Matlab : environ t1fde calcul numérique,

visualisati. ammation




Image Ocad révélant le r.

Prise en main des données




Cohérente Insuffisante ‘:\‘_

Visibles Invisibles

Invisibles Visibles
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Prise en main des données




Mesure des hauteurs de falaises et comparaison

visualisation

avec leur

Nord falaise
Nord-Ouest falaise
Sud rocher
Nord-Est falaise
Nord-Ouest mur

1alisation de falaises (H : 5m, L : 2m)
Est mur

borie
rocher

Tableau de comparaison de
sur ArcGis ef

Prise en main des données




Analyse algor1thm1que des nuages de points
Données sources |

> Grille réguliére de points
(espacement 50 cm)

» Délimitation de zon

Analyse algorithmique des nuages de points




Détection de plans RANSAC

2 parametres :
» nhmin : nombre minimum

> S :épaisseur du plan
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Retrait des plans horizontaux

> Détection grace au vecteur r

> Nécessité de conserve

Analyse algorithmique des nuages de points




Retranchement des arétes
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Filtre Anti-Plat
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Résultats de la détection de falaises

Pente : 67,6°

Mesure sur
ArcMap: 70,0°

Réalité terrain : 85-90° ™
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Classification de la v__égéta_tiqn

Premiére classification av Kartapullautin

» Nombre de classe d

Végétation :




Comptage du nomb;_e__dequints LIDAR

Statistiqu

es de points LAS par surface

Jeu de données LAS en entrée

\ redim.lasd

Palygones en entrée

‘ carriere_ar_SYMBOL__zone_degagee

Propriété en sortie (facultatif)

[Ozvm

Sélectionner tout| | Désélectionner tout

Annuler

POINT_COUNT

Environnements

<< Masquer |'aide

minimale des
points LAS
sSuperposés a
l'entité.
Z_MAX—Valeur Z
maximale des
points LAS
Superposes a
l'entité.
Z_MEAN—
Valeur Z moyenne
des points LAS
SUperposés a
I'entité.
POINT_COUNT—
Décompte des
points LAS qui ont
été évalués.
STANDARD_DEVI£
Ecart type des
valeurs Z.

< >

Aide de I'outil

v

_ ArcToolbox

@ ArcToolbox
# @ Data Interoperability Tools
# @ Geostatistical Analyst Tools
# @ LAStools

|| @ @ LAStools Pipelines

= @ LAStools Pipelines MB
¥ @ LAStools Production
= @ Outils 30 Analyst
+ & CityEngine
& Conversion
1) & Entités 3D
=1 & Gestion des données
+ & Jeu de données de MNT
= & Jeu de données LAS
“ Classer LAS par hauteur
“, Définir les codes de classes LAS en fonction des entités
“ Localiser les points LAS par proximité
“ Modifier les codes de classes LAS
*, Statistiques de points LAS par surface
& TIN
+ & Raster - Interpolation
+ & Raster - Mathématiques
+ & Raster - Reclassement
+ & Raster - Surface
+ & Surface fonctionnelle

. S -




Exemple de filtre

Filtre pour distinguer zone pxa_tiéable_f—_zone impraticable :

» Parametres
e Classe :sol
e Deuxiéme retour

v Taux de remplissa.geid}a:' enses= 6,8 %
v’ Taux de remplissage dans 1 anches = 15,2 %




Classification manuelle :

Dense Semi-ouverte Dense Blanche

69 % 9 % 19% 5% 1% 3% 15 %

75 % 8 % 16% 7% 12 % 3% 23 %
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Résultats de la détec.tion"de_falaises
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Pente : 63,8‘;e§ By Pente : 60,0°
3 .

Mesure sur
ArcMap : 62,0°
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