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INTRODUCTION

OCOVA 2026

3 féevrier 2026

Les Orres

Les modeles topographiques sont
une composante essentielle des
Jumeaux Numeériques

« Surveillance des Risques Naturels
* Gestion du Manteau Neigeux
 |Inspection d’Infrastructures

« Capture de scenes

En environnement complexe, le
drone est un vecteur d’'acquisition

privilegie
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DRON BOOST

CONSEIL FORMATION EXPERTISE MONTAGNE

Les Orres

Activités
* Formation
* Accompagnement
« Sensibilisation

Double Expertise
* Réglementation drones
* Environnement de Montagne

Objectif

Favoriser le deploiement de l'usage
des drones dans les opérations de
montagne en toute sécurite
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TECHNOLOGY 3 féevrier 2026

Les Orres

ELDA SNOW

Jumeau numerique des stations de ski
pour la gestion de la neige
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RELEVE TOPOGRAPHIQUE PAR DRONES 3 évrier 2026

Les Orres

Creation de Modeles Numeériques
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2 TECHNOLOGIES DE RELEVE PAR DRONE 3 évrier 2026

Les Orres

LIDAR

PHOTOGRAMMETRIE .
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PRINCIPE : LE TELEMETRE A BALAYAGE 3 février 2026

Les Orres
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Les Orres
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PRINCIPE : LE TELEMETRE A BALAYAGE 3 évier 2026

Les Orres

Photogrammeétrie LiDAR
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LIDAR - TRAITEMENT DES DONNEES 3 évier 2026

Les Orres

Traitement de la Trajectoire et
Georeférencement

Generation du Nuage de Points

Classification

: R
Contrdle Qualité en

JIQ.L'

Géneération des L|vrables
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LIMITES ET INCONVENIENTS 3 évier 2026

Les Orres

Réflexion des Surfaces (LIDAR Bathymeétriques)

Colts
« Matériel et licences
» Personnel qualifié

ALPMEDMNET
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LIDAR : EXEMPLE DE NUAGE DE POINTS 3 évrier 2026

Les Orres




OCOVA 2026

3 féevrier 2026
Les Orres




OCOVA 2026
PRI NCIPE 3 février 2026

Les Orres

Steréoscopie Photogrammetrie
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TRAITEMENT POUR 3D PHOTOREALISTE 3 février 2026

Les Orres

1. Alignement des Photos

— Nuage de points caracteristiques
colorisés

2. Creation du maillage
— Modele Filaire

3. Plaquage de Texture
— Modele Photoréaliste




TRAITEMENT POUR NUAGE DE POINTS

1. Alignement des Photos

— Nuage de points caractéristiques
colorises

2. Création du nuage de points
— Nuage de points colorisé

OCOVA 2026

3 féevrier 2026
Les Orres
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LIMITES ET INCONVENIENTS s feurer 202

Conditions d’éclairage
Occlusions (vegeétation)

Faible texture difficile a modeéliser (neige, sable)

Relevé en une seule fois

Parametrage crucial
 Recouvrement
* Quverture
* Temps d'obturation ”4
’ 74n
Cohérence entre les photos OCOVA
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PHOTOGRAMMETRIE : EXEMPLE 3 février 2026

Les Orres
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LA FIABILITE DU MODELE 3 février 2026

Les Orres

Comment livrer un modele representatif




FIABLE = COHERENT + GEOLOCALISE OCOVA 2026

Les Orres

Modéle cohérent
« Graphique / Esthétique
 Mesures d’angles
 Mesures de distances

¥ Modele Geéolocalise
g - Coordonnées des points
« Compatibilité avec SIG

ALPMEDMNET
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G N SS m\; o Y : _ e\Iirelerrres
Global Navigation Satellite System 2

Systeme mondial de navigation par satellite

Exosphere

\ lonosphere

\ Thermosphere

\ Mesosphere

Précision 0,5m a 4m

X // Stratosphere

*—5 Coordonnées GPS (x;y;z)

~y

Troposphere

20 000 km
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RTK

Real Time Kinematic

~ Les Orres

Cinématique en Temps Reel

Précision 5cm
Coordonnées GPS (x;y;z)

_T-?f‘ + Coordonneées de recalage (a;b;c)
Coordonnees RTK (i;};Kk)

Coordonnées Réelles (X;Y;2)
- Coordonnees GPS (x;y;z)
Coordonnées de recalage (a;b;c)
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LiDAR : MESURES PRECISES 3 février 2026

Les Orres

Position precise du sujet — Modele Fiable

RTK — position precise du drone (x5cm)
Télemetre Laser — distance préecise du sujet (x2cm a 150m sur Zenmuse L2)

‘__#) + Coordonnées de recalage (a;b;c)
- Coordonnées Drone (i;j:k
v (i33;k)

Coordonnées Drone (i;j;k)
+
Coordonnées Sujet (u;v;w) ﬂ 4
%

ALPMEDMNET
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PHOTOGRAMMETRIE : MODELE FLOTTANT stir 200

Position approximative du sujet —

RTK — position précise du drone (£5cm)
Triangulation — distance du sujet peu precise (A,.s0n @ Chaque photo + precision angulaire)

+ Coordonnées de recalage (a;b;c) (_*._.)

+ Coordonnées de recalage (a;b;c) ~# Coordonnées Drone (i:k) ~y

Coordonnées Drone (i;j;k)




OCOVA 2026
RECALAGE PAR GCP

3 féevrier 2026

R R Les Orres
GCP : Ground Control Points ] e

Points identifiés dans le modeéle
Coordonnées réelles connues
— Recalage du modele

Avant le vol
On place des cibles au sol, réparties sur toute la zone du projet

On releve leurs coordonnées exactes avec un GPS de précision

[jiAncrage du modele

On identifie le centre de chaque cible sur plusieurs photos
Les GCP font partie du modele

Recalage du modéle——D
Optionnel - On peut saisir les coordonnées de chacun des GCP
Le logiciel "force" le modele 3D sur ces points de référence
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