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Mobile mapping portable dans les foréts et les centres-villes
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Objectif du travall

Acquisition en exterieur avec le sac a dos BIMAGE:

Mener des campagnes de mesure

Examiner le potentiel de précision

Discuter des applications et des limites
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Systemes de mobile mapping

1) récepteur GNSS
HX-CHX600A

2) scanner laser horizontal

Velodyne VLP-16

3) caméra panoramique

FLIR Ladybug 5
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4) ordinateur
=3 S Prime Mini Pro
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o P EE scanner laser vertical
ER- Velodyne VLP-16
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'¢ s % 6) unité inertielle
o SPAN-CPT7
: 7) batterie
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Zones de test

Scénario ville Scénario forét

= Trajektorie 1
wmmm Trajektorie 2

wes Trajektorie 3
—— Trajektorie 4
—— Trajektorie 5
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Source carte d'arriere-plan: Allan 2019
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Scénario ville Scénario forét
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Campagnes de mesure

Longueur des trajectoires

Campagne ville
750 m

Campagne forét
870 m

Durée 24 min 40 min
Nombre d’événements images 725 (4350) 1000 (6000)
Taille du fichier du scan 14 GB 24 GB
Nombre de cibles 120 148

3DGI 2019

Portables Mobile Mapping im Wald und im innerstadtischen Bereich — Moéglichkeiten und Grenzen

28.08.2019



n w Fachhochschule Nordwestschweiz
Hochschule fir Architektur, Bau und Geomatik

Réseau de référence tachéometrique

* Ville: Cibles naturelles
Précision du point d'ajustage 2-3 mm

« Forét: Cibles Metashape
Précision du point d'ajustage 1-2 mm
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Georéférencement direct

GNSS station de
référence

GNSS Rover
(sac a dos)

\ 4

Données IMU
(sac a dos)

\ 4

\ 4

\ 4

Cameéra événements
(sac a dos)

Filtre de Kalman

Inertial Explorer

\ 4

Cameéra pose
WGS 84
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SLAM - Principe

‘ X - Position und Ausrichtung der Plattform e 2 — Objektpunkt Beobachtung

Y7 m - Kartierte Objektpunkte (Merkmale der Umgebung) @ Genauigkeit Objektpunkte
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Géoréféerencement basé sur SLAM

Données IMU
(sac a dos)

Lidar nuage de

\ 4

points horizontal
(sac a dos)

\ 4

\ 4

Lidar nuage de
points vertical
(sac a dos)

Algorithme SLAM

(Cartographer Google)

\ 4

Cameéra pose
locale
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Activities & rviz «

Eile Panels Help

Mi Aug 14, 11:10 @ 24 O«

demo_3d.rviz* - RViz

[“'1 Interact | i Move Camesa [ Select i~ Focus Camera == Measure # 2D Pase Estimate # 2D Nav Goal ¥ Publish Point L3 = &
2 pisplays a0 - Views [}
# Global Options = . .
Shed Frare map Type: TopDownOrtho Zero
Background Color [ 100; 100; 100 * Current View TopDownOrtho ...
Frame Rate 30 Near Clip ... 0.01
Default Light v Target Fra... <Fixed Frame>
¥ Global status: Ok Scale 3.54456
® Grid Angle 0
W TE = :r( -471‘934?
. RobotModel 67.933
% PointCloud2
¢ pPointCloud2
4 Submaps i
» " Status: Ok
Topic /submap_list
Unreliable
Submap query service Jsubmap_query
Tracking frame base_link
High Resolution v
Low Resolution
» Submaps
Fade-out distance 1
¥+, pointCloud2 v
» ' Status: Ok
Topic /scan_matched_points2
Unreliable
Selectable v
Style Flat Squares
Size (m) 0.05
Alpha 1
Decay Time a
Paosition Transfarmer XYz
Color Transformer AxisColor
Queue Size 20
Axis 4
* Autocompute Value Bounds
Min value -10
Mav Ualina n pas
RobotModel
Displays a visual representation of a robot in the correct pose (as
defined by the current TF transforms). More Infarmation.
Add Duplicate Remove Rename Save Remove Rename
() Time g
ROS Time:  1563552109.35 ROS Elapsed: 51.64 Wall Time: 1565773820.64 wall Elapsed: |55.07 Experimental
Reset 31 fps|
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Nuages de points de LIDAR-SLAM

Scénario ville Scénario forét
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Géoréférencement base sur lI'image

Images

Poses caméra
(valeurs
approximatives)

A 4

Structure from Motion/

A 4

ajustement par faiseaux

Cameéra pose
locale/globale

points d’ajustage

Orientation ,
intérieure Photoscan/Metashape
_ _ ] Colmap
Orientation
relative ,
Mesure des
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Géoréférencement base sur lI'image
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Résultats
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Résultats ville

Déviation par rapport Déviation par rapport
au géoréférencement direct au géoréférencement basé sur lI'image g
15 15 %
1.0 1.0
g 05 g 05
& 5
§00 § 00
ks 3
g kS
Qa-05 E -0.5
1.0 -1.0
15 -1.5
—e— Abweichung X  —@—AbweichungY —@—Abweichung Z —e— Abweichung X —@—Abweichungy¥ —@— Abweichung Z Source carte d'arriere-plan: Allan 2019
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Résultats forét

Déviation par rapport
au georeférencement direct

Déviation par rapport
au georéférencement basé sur

15 15 I'ilmage
1.0 1.0
0.5 € 05
c
o
0.0 z S 00 ¢
ks
05 *g -0.5 ¢
-1.0 -1.0
-1.5 ) ) . -1.5 . . . 10 10 20
—e—Abweichung X —e=Abweichung Y —e=Abweichung Z —e— Abweichung X —e=Abweichung Y —e=Abweichung Z - — —
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Résultats

3

Mittlere
3D-Abweichung [m]
N

[ERY

0

8.2m

m Stadt Min m Stadt Max ® Wald Min m Wald Max
Ville Forét Intérieur Sous-sol
Géoréférencement direct 57 - 84 cm 52-210cm : :
SLAM - algorithmes 130 - 190 cm 41 - 820 cm 10-13 cm 15 - 27 cm
Evaluation basée sur l'image 4-22cm 8-39cm 1-2cm 6-16 cm
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Conclusion et perspectives

« Acquisition de données dans les scénarios ville et forét
« Comparaison de differents flux de travail (georéferencement direct, basé sur SLAM, basé sur des images)
« Etudes de précision effectués

« Premiers resultats comparables a des campagnes de test du sous-sol

« Enquétes complémentaires prévues
* Précision accrue dans SLAM
« Applicable pour le cadastre forestier dans la forét

« Applicable pour la gestion des infrastructures
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