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Le LiDAR a permis de généraliser le modele CityGML LoD2 a I'ensemble du

bati de la RBC (2012)

Livrables principaux du marché public :

Photos aériennes verticales (GSD 7,5 cm)

' second pulse

Orthophotoplans (GSD 7,5 cm, 10 cm, 40 cm)

Photos aériennes obliques (GSD 10 cm)
LiDAR (+/- 30 points/m?)

MNT, courbes de niveau

Mise-a-jour photogrammétrique 2D

Modélisation 3D des batiments et des ponts (LoD 2)




Les travaux aériens (2012)...

VisionMap A3

GSD :+/-10 cm
Altitude : +/- 800 m
16 axes

Date(s) : 27/05/2012

Riegl LMS-Q680

Densité : +/- 30 pts/m?

Altitude : +/- 450 m

161 axes

Date(s) : 7/04/2012, 8/04/2012 &
14/04/2012

UltraCam Xp

GSD:7,5cm

Altitude : +/- 1.200 m

Taux de recouvrement : 60 %
34 axis

Date(s) : 24/03/2012



Le LiDAR a permis de construire de maniere semi-automatique le
modele 3D LoD 2 des batiments et des ponts

+/- 240.000 batiments

+/- 200 ouvrages d’art
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Le LIDAR a permis le passage du LoD 1 au LoD 2
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Le LIDAR a aussi permis de combler plusieurs lacunes...

Modele Numérique de Terrain (MNT)

0 .

Courbes de niveau



Probleme...le territoire de la RBC n’a pu étre survolé en entier

N

Sans le LiDAR, plusieurs centaines de batiments n‘ont pu étre
modélisés en LoD 2 aux alentours des Palais royaux



La photogrammeétrie aérienne a permis de compenser partiellement I'absence de LiDAR

pour le bati et les ponts (vols annuels depuis 2014)

Scope : Orthophotoplans + maj des batiments et des ponts 2D/3D (UrbIS-Adm 2D/3D)
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Orthos (GSD 5cm & 40cm)

Pont haubané

Parlement européen



La topographie terrestre a aussi permis de compenser partiellement I'labsence
de LiDAR principalement pour la voirie
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La couverture LiDAR, méme partielle, permet
I'extension du modele CityGML a d’autres entités
d’UrblS

Building
CityFurniture
CityObjectGroup
LandUse
Relief
Transportation
Vegetation
WaterBody
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CityGML Core




U'extension de la modélisations 3D du sursol est en cours (CityGML)

Objectif : Harmoniser UrbIS-Adm 2D & UrbIS-Adm 3D pour avoir une couverture
3D complete de |la RBC

Batiments

Urbls-Adm 3D

Urbls-Adm 2D

Trottoirs Arbres



Tunnels & stations du metro

La RBC comprend aussi de nombreuses
infrastructures souterraines essentielles au D% P78 URN? Lo\ «
fonctionnement de la ville (tunnels routiers et \& W AA LA Adn AN/
du métro, stations de métro, parkings...) 3

{77~ | Une partie de ces infrastructures présentes
(" XLISNY dans UrblS-Adm 2D doivent idéalement
X { N/ N étreintégrées dans UrblS-Adm 3D

Tunnels routiers



Des tests ont été effectués pour modéliser en 3D des tunnels routiers sur base de relevés
topographiques fournis par Bruxelles Mobilité
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Tunnels routiers Louise et Stéphanie
(Source : Bruxelles Mobilité)



Les tests ont été étendus a d’autres infrastructures
souterraines (métro et parking)

Tunnels piétons /

Parking souterrain

Les  tests ont permis
d’élaborer une  structure
géométrique CityGML « like »
compatible avec le modele du
sursol (indoor & outdoor)

\> et '.'...'.3:'. - .

. Stations de métro
Tunnels  routiers Porte de Namur & Louise

Louise & Stéphanie
RoofSurface

WallSurface

GroundSurface

Tunnels du métro

Sources des données : BM pour les relevés des tunnels routiers et UrblS-Adm 2D pour
I’empreinte au sol des autres données (tunnels et stations de metro + parking souterrain)



IntBuildinglnstallationColumn

IntCeilingSurface

IntBuildingInstallationBeam




Modéle CityGML indoor d’une station de métro

Default

Metro_ Tunnel_Closure Surface
MetroTunnel _Ground
MetroTunnel Roof
Metro_Tunnel_Wall
N-1_IntCeiling
N-1_IntClosure
N-1_Int Door
N-1_IntAoor
N-1_IntRailing
N-1_Int Stair
N-1_IntWall
N-1_IntWindow
N-2_Int Beam
N-2_IntCeiling
N-2_IntClosure
N-2_IntColumn
N-2_IntEscalator
N-2_IntHoor
N-2_IntOuterceilling
N-2_IntRailing
N-2_IntSlab

N-2_Int Stair
N-2_IntWall
N_IntSlab




Le Mobile mapping combinant photos panoramiques 360° et LiDAR ouvre de
des perspectives intéressantes pour développer la 3D dans UrblS et offrir de
nouveaux services a valeur ajoutée aux utilisateurs

360°-beeldendatabank Vlaanderen

De nombreux besoins et/ou points d’intéréts en
rapport avec le mobile mapping ont été
identifiés chez les utilisateurs :

 Inventaire de la signalisation verticale
Inventaire du marquage routier

* Inventaire du mobilier urbain

* Inventaire d’infrastructure souterraine

* Description des facades

* Inspection de I'état de la voirie

e Inventaire du stationnement oo bestdondtaban v sanderen

e Pré-études pour des aménagements divers J ™
(travaux de voirie, arréts STIB...) ’

 Remplacer l'usage de Google Street view par
un outil plus efficace (commission de
coordination des chantiers...)

e Amélioration de la sécurité (demande du
SIAMU  d'une  modélisation 3D des
infrastructures souterraines)

e Développement du BIM (Building Information

Modelling) - et verkder hier omleiclen,
° .. ik wett verkeershinder vermijden.




Le Mobile mapping permet des mesures
+/- complexes via des solutions web ou
autonomes
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Des solutions equivalentes existent pour cartographier
I'intérieur de batiments et d’infrastructures (images &
LiDAR)

Heading:-10
Field ©f View:110
Tilt:—4




La combinaison de technologies et de méthodes de mesurage performantes
(photos, LiDAR, SLAM...) permettent des relevés outdoor & indoor précis




Exemple d’instrume

it de mesure combinant photos panoramiques et LiDAR

Camera
8 panoramique 360° =

(style Google car) |[—= —— . .
1 capteur LiDAR < B

pour la __ . =
cartographie 2D

e

(sans GPS) pour des relevés indoor -

I |

2 capteurs LiDAR
pour la
modélisation 3D

'-c= %‘_ 7, \

SLAM (Sifultaneous localization and mapping)® ‘




Le SLAM pour
I'indoor mapping



La combinaison de technologies de mesurage 3D outdoor
et indoor contribue au développement du BIM (Building
Information modelling) et du Facility Management
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Les technologies mobiles indoor/outdoor
sont susceptibles de répondre a des
besoins diversifiés

Pour le patrimoine

Dans des tunnels

Dans des parcs



Un marcheé est en cours de préparation (2 lots)

e Lot 1: Topographique terrestre classique

* Lot 2 : Mobile + Indoor mapping (proof of concept)

 Mobile mapping des voiries en surface et de tunnels routiers
(images & LiDAR) avec géoréférencement L72

e Indoor mapping (images + LiDAR) d’une station de métro & d’une
partie de tunnel entre deux stations avec géoréférencement L72

e Relevés outdoor compélmentaires

e Modeles vectoriels CityGML de la station et du tunnel entre les deux
stations de métro

e Solution web pour la publication + hébergement
e Logiciels autonomes

e Workshops

* Assistance/formation/helpdesk




Airborne LIDAR
* Direct view of pavement & building tops

A « Poor (oblique) view of vertical faces
* Faster coverage
e * Larger footprint

* Laser travels much farther
* Not limited to area visible from roadway
* Lower point density (1-60 points/m?)

Mobile LIDAR

* Good view of pavement
* Direct view of vertical faces

En conclusion... souhait de combiner le LiDAR aérien 8
. . . * Cannot capture building tops
avec le LiDAR mobile pour tirer avantage de chaque csluresiege
. i * Smaller footprint
tec h nNo I Og' e \\ * Closer to ground\objects
: t * Limited to objects close and visible

\ from the roadway
\ \* Higher point density (100s points/m?)
\ \but more variable
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