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Modélisation géométrique de scénes urbaines avec le
formalisme LOD2 a partir d’images satellite
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* Traditionnellement, modéles 3D via données
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* Potentiel accru des images satellites : couverture l.
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o Extraction du wireframe : agrégation de la partition
et d’'une segmentation de section de toits

>>>>>> - | { ° Extruder en 3D : attribution d’un plan 3D a chaque

Wireframe polygone du wireframe grace a la carte de hauteur

Elévation
Haute r
Basse I Modéle LoD2

Carte de hauteur (MNS)

Paire d'images Segmentation batiment Segmentation section de toit

Détection de segments de droites dans les images, sur les structures linéaires
mais aussi sur les formes courbées.

* Optimisation : depuis une configuration initiale, 'opérateur géométrique
qui réduit le plus I'énergie est appliqué itérativement :

* Opérateur global : toute la configuration peut étre modifiée

« Utilise une carte de gradient d’image pour + Approximation des points par des lignes, * Opérateur local : change une ou deux lignes .
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* Recherche d’une bonne configuration de ligne : qualité de la configuration
x = (s,1) mesurée avec I'énergie U :
UX) = AUp(x) + AU (%) + AU (%)
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* Résultats

Fidélité Complétude Régularité
Favorise des courtes distances Favorise un grand nombre Favorise des segments peu
entre les inliers et leur lignes d’inliers nombreux, et régularisés
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Régularités : co-linéarité, lignes concourantes, Y
parallélisme and orthogonalité. Images satellites Images formes libres
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Segmentation

du bati - Utilisation de Segment Anything [5] fine tuné pour

les sections de toits




