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Axe 2

WP 2.1

WP 2.2

WP 2.3

WP 2.4

Modélisation de structures
orotéiformes

Détection d’ouvrages a partir de
données cartographiques

Recalage et segmentation sémantique
de données 3D (cartographie externe)

Cartographie interne 3D des sols et
chaussées

Cartographie interne 3D des ouvrages
dart
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Modélisation de structures
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Données 3D
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Points 3D + couleurs
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Site de construction
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Nuages de points 3D

« Realité partagée » pour
e Partage d’information
* Navigation virtuelle
 Mise a jour aisée




Nuages de points

Analyse L
* Sémantique
- Inventaire
 Métrologie
- Dimensions
- Déformations
* Requétes « cognitives »
- Détection
- Enumération = Sol

m Végétation
m Sans label

8.5m

Traitements
* Recalage 31X Cerema
e Reconstruction de surfaces

« Compression Application : risques

(éboulements, etc.)

Gravels Bedrock Vegetation

Water



Classification sémantique

Predictions/
Output

— b Labelled
https://www.cgal.org/ Data

Apprentissage machine supervisé



Classification sémantique
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Geometry Point Cloud
Factory Classification
in CGAL




Reconstruction de surfaces

o« . Surface mesh Volume mesh ‘



Reconstruction de surfaces
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Compression progressive
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Cartographie interne



Cartographie interne des ouvrages

Tomographie GPR (radar a pénétration)
* non invasif

* non destructif

Requiert Y %
e Résolution d’'un probleme inverse

- Permittivité et conductivité

I. BAYESIAN FORMULATION OF INVERSE PROBLEMS
o b o Reto eyt St

=F
7/ y=F@)+n
* |Inférence de structures | ==
Given F: Forwa odel, Inversion 7! » lll-posed problem
Exploit 7 via r to gain insigh at experiment to make:
Data generati.
. . . /
. O pt I | l I | S a t | O n d e | a S e q u e n Ce d e * Prior: # ~ p(#) (prior knowledge on the parameter of interest)
* Likelihood: g ~ p(y|#: &) with ¢ sure, £ the design
Goal: Estimation of # given some observed y = {y1.....yx}
S O n a g e ke Posterior: p(fy. &) x p(#) p(y|0,€) (Bayes formula)
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