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Introduction

1) Présentation
2) SfM, exemples

a) Suivi d’ouvrages côtiers
b) Suivi de falaises

3) iSFM
a) objectifs
b) principes
c) applications
d) enjeux
e) mise en oeuvre
f) traitement



LiDAR et Photogrammétrie

1) Mesure du Z
a) Expertise reconnue en LiDAR aéroporté (DYNALIT)
b) altimétrie SWOT

i) calval
ii) champs de vagues

2) Nuage de points
a) LiDAR aéroporté, Scanner terrestre, SfM
b) Extraction automatique d’objets / algorithmes supervisés

i) cLASpy_T



LiDAR aéroporté



Structure from Motion

Projets SfM

- Suivi de falaise

Froideval, L., Pedoja, K., Garestier, F., Moulon, P., Conessa, C., Pellerin Le Bas, X., ... & Benoit, L. (2019). A low‐cost 
open‐source workflow to generate georeferenced 3D SfM photogrammetric models of rocky outcrops. The 
Photogrammetric Record, 34(168), 365-384.

- Suivi d’ouvrages côtiers (CHERLOC)

Froideval, L., Conessa, C., Mouazé, D., Benoit, L., Efficient dike monitoring using LiDAR and SfM, ISPRS Annals of 
Photogrammetry, Remote Sensing & Spatial Information Sciences, 2022 (accepted)



SfM: suivi de falaise

https://docs.google.com/presentation/u/0/d/1UWfw2tZ9J6IuQf8POtmIDIDlypQ1b2kltXw2I1EDXao/edit




Froideval et al., 2019



SfM: suivi d’ouvrages côtiers, CHERLOC

https://docs.google.com/presentation/u/0/d/12Gy-g4DpG03g0a5keqwq7gjiXktOTczMm_JOoLk6Khs/edit


iSfM (instantaneous Structure from Motion)

Objectifs - mesure 3D de phénomènes dynamiques

Principe - prendre plusieurs photos au même moment

Applications

- mesure de houle en canal
- caractériser le champs de vagues in-situ



iSfM (instantaneous Structure from Motion)

Enjeu

- instrumentaux
- montage: nombre de caméra ? (Carrivick et al. 2016. Structure from Motion in the Geosciences)
- alimentation
- synchronisation
- stockage

- traitement
- génération de modèles automatisé (OpenMVG)
- extraction automatique d’information: machine learning ?



Descripteurs
Le plus connu = SIFT = Scale Invariant Feature Transform

David Lowe - 1999

● Indépendant de l’échelle, du cadrage et de l’angle 
d’observation

● Robuste =
○ 2 images du même objets conduisent aux mêmes points reconnaissables
○ 2 images d’objets différents résultent dans 2 jeux de points reconnaissables 

différents

Applications: détection d’objets, cartographie, suivi vidéo, recollage 
d’image, modélisation 3D, recherche d’image par contenu, ...



Descripteurs
Le plus connu = SIFT = Scale Invariant Feature Transform



iSfM: Mise en oeuvre

Présentation prototype 
instrument

Montage en canal

- montage
- texture



iSfM: Traitement

Génération automatisées de modèles

Cam 1

http://www.youtube.com/watch?v=euPO0bpfgUE


iSfM: Traitement

Génération automatisées de modèles

Cas 51 Cas 52 Cas 60



iSfM: Traitement



iSfM: Traitement



iSfM: Traitement



iSfM: Traitement



iSfM: Traitement

- Génération automatisées de modèles
- Enjeu

- comment représenter la donnée ? 
- comment extraire l’information nécessaire ?

- machine learning ?



Formation CNRS
LiDAR et photogrammétrie pour la numérisation de terrain : 
instrumentation, mesure et modélisation
https://cnrsformation.cnrs.fr/lidar-et-photogrammetrie-pour-numerisation-de-terrain

https://cnrsformation.cnrs.fr/lidar-et-photogrammetrie-pour-numerisation-de-terrain

