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DEROULEMENT DE LA PRESENTATION

" | ES MODELES NUMERIQUES DE TERRAIN
= Quelques définitions
= Moyens de production

= _LES PRODUIT ALTI A L'IGN
= la BD ALTI®
= le RGE ALTI®
= Programmation et disponibilité

" TRAVAUX EN COURS
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LES MODELES NUMERIQUES DE TERRAIN
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DEFINITIONS

=" LE MODELE NUMERIQUE D’ELEVATION

= Un Modéle Numérique d'Elévation
(MNE) est un ensemble de points ou altitudes permettant une description
du sol et/ou du sursol

= |l s’agit du terme générique pour les MNS et les MNT

satellites & photos
MNE / DE aériennes

MNT / DTM

cartes topo

MNT : sol nu / topographie
MNE : 1 surface réfléchissante ~= sommet de la canopée
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DEFINITIONS

= _LE MODELE NUMERIQUE DE SURFACE

= Un Modéele Numérique de Surface (MNS):
représentation des élévations sur un terrain
comprenant la végétation et les batiments.
Permet une description de la surface
terrestre (terrain + sursol).

" LE MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN :
MNT

= Un Modele Numérique de Terrain (MNT):
représentation 3D de la surface d'un terrain
créée. Le MNT ne prend pas en compte les
objets présents a la surface du terrain tels
que la végétation et les batiments.

M N S Belle-le-en-mer

= On obtient un MNT en général a partir du
MNS apres traitement des objets en sursol.
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MOYENS DE PRODUCTION : CORRELATION AUTOMATIQUE

CORRELATION AUTOMATIQUE
Définition:

Reconnaissance automatique de
pixels homologues sur une surface
définie.

Mise en correspondance entre deux
ou plusieurs images, des détails
homologues (représentant le méme
detail du terrain).

Constitution d’'un TIN a partir des
points

Calcul du MNE et du MNT
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MOYENS DE PRODUCTION : LE LIDAR

" LIDAR : LE PRINCIPE P a

|
Position du capteur |

Direction de
visée

At —
distance

j\ Md“
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MOYENS DE PRODUCTION : LE LIDAR

REFLEXION DE L'IMPULSION Intensité

) —

N
7

At, > distance,

4 >
At, > distance,

Y >
Aty > distance,

At, > distance,

<

Temps

IGN

IGN



ILLUSTRATIONS

-
b . —_ N " i
. M"?’r PRRIOSN PRV SRR 1 e Y H_.“,!:Q :,41‘5-'—%5

-

TAAtrrn e PRt xT. ¢

e

-"-:-:h-.-f—-w o

INa 1



PRODUCTION

Classification automatique puis

manuelle des points
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SPECIFICATION

= PRECISION D’UN MNT
= Precision altimétrique et planimétrique

= Dépend de la méthode d’acquisition des
donnéees

= Un méme MNT peut avoir plusieurs valeurs de
précision altimétriqgue selon son ode
d’acquisition.

" RESOLUTION :

= maillage carré pour le RGE ALTI® -

Le Pas

= défini par sa résolution (pas) en ligne et
colonne
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LE PRODUIT RGE ALTI®
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LA BD ALTI® V2

= SPECIFICATIONS LES MODELES NUMERIQUES 3D

= MNT au pas de 25m

= [Initialement constituée par la numérisation des courbes de niveau et BD AI_TI®
Version 2.0

des points cétés, par restitution photogrammeétrique, a partir des points

cotés de la BD TOPO® (Fin des années 80) Descripit de contan

= Aujourd’hui actualisée au fil des acquisitions de données altimétriques
HR, a partir de sources hétérogenes: LIDAR, RADAR, corrélation

automatique, photogrammeétrie, numérisation de courbes de niveau
= Précision : de 20 cm a plus de 7m suivant les régions
= Usages du 1:10000 au 1:1000000

= Produit disponible sur tout le territoire national

Date du document : Juillet 2011
Révision : Janvier 2017

njormation grandewr nature
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LE RGE ALTI®

= DEFINITION

= MNT au pas de 1m qui a vocation a

décrire le relief a grande échelle.

= Pour une utilisation a des échelles

comprises entre 1:1000 et 1:50000

= Remplace la BD ALTI®

IGN | | 17/05/2017

LES MODELES NUMERIQUES 3D

RGE ALTI®

Version 2.0

Descriptif de contenu
Y -

A'/ /

474

vy

!

Y 4

5’
47
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LE RGE ALTI®

= SPECIFICATIONS

= Maillage carré au pas de 1m et de 5m
= Coordonnées dans la projection Lambert 93
= Altitude dans le systeme IGN 1969

= Précision variable en fonction du mode de constitution ;

= LIDAR, 0,2m
= LIDAR forét, 0,5m
= Corrélation, 0,7m
= RADAR, 7m

IGN | | 17/05/2017 16/ 28 I G N



LE RGE ALTI®

" DIFFUSION

= Découpage par dalles de 1km? superposables aux dalles

des autres produits du RGE®

= Diffusion standard au format raster GRID ASCII (asc)

= Format raster GeoTIFF, BIL, et vecteur XYZ sur demande
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LE RGE ALTI®

"BD ALTI® VS RGE ALTI®

BD ALTI® RGE ALTI®
Résolution 25 m, Précision 4a 20 m Résolution 1 m, Précision 0,2 a 6m
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LE RGE ALTI®

" PARTIS PRIS DE MODELISATION DU SOL

= Sont supprimes

= Les ponts (tabliers)

= Les dépdts non pérennes (tas de paille, de sable , de graviers, de bois, ...)
= Les reliefs non pérennes (fosses agricoles, fondations)

= Les entrées de tunnel et de parking souterrain

= Les bassins de petite taille (réservoir, bassin de décantation, piscine,...)

= Les éléments batis (y compris tombes et caveaux)

IGN | | 17/05/2017 19/ 28 IG N



LE RGE ALTI®

" LE MASQUE DES SOURCES

= Une couleur correspond a la méthode
d’acquisition employé pour produire le
point du maillage MNT

= Dalles de 1km

= Format GeoTIFF

IGN | | 17/05/2017

Représentation colorimétrique du masque des sources

EN 0 [ pasde donmes [ [ o
s - 1 Rx.uuurd sacrfiant b BD ALTIE je racoord s rédise aux dépends de |a source de 255 255 0
aindre qualid]
= taccord sacriiant e L3 250 250
= taccord saciient B Corlabon 745 24
= taceord sacrient b Radar 240 24
= manusle au - 25000 squd 5 m 5
= menudle o 25000 equd 10 m F7H
= manusle ou 50000 squi m ns
= manuele ou 50000 equid 20 m 25
= manusle ou vectorsatan 150000 equd 40m P>
= testiution FUA 000 equ FE 7
= testiution ) 000 equid 10 m 25 1
= testitution A 000 scuid 20 m 5 1
= lestiution 7 000 equid 10 m F7H 7
= testtuion A 000 euid 20 m 5
= 25 | Restiulion protags ) 000 equid 2 m ]
= dar Batby SHOM x 200
= dax Bally SHOM B[ 7 20
= MF SHOM a0
= MF SHOM imerpdason » 10m [
= { Tapa IGH densité dacqusion hicriques nan mssanis ou nlrneirs 3 1 6 (m’ FEH
= in IDAR Topa IGN densité d acquisition théariqua n pants au m*_ide 51 457) 20'n 255
= | LIDAR Toga IGN densié d acquestion théarigus 8 pants oJ phus aum” 0 255
= 9 | LIDAR Topa IGN 10m 1] 150
s | - 0 | TRA=aton an 2 & park du MNE LIDAR Tooa 16N densi acquson fiarqs mn 150 20
- renssignde ou inférieurs 3 1t /m?
s | - o | TRA=aton an 2 a parkr du MNE LIDAR Tooa 16N densith d acquisifion héaique n pants | 150410 | o0 o0
Bum® (de 61 3 66) n
s | - 7 | Tmnsaton en 2 a parkr du MNE LIDAR Topa 16N densité d acquisition héaique 7 pons 0 et
oupls s m®.
= G | LIDAR Topo IGN sare coneciors ineacives 30
= 69 | LIDAR Topa IGN Point Fichf 190
= 70 | Orignes mul it Lt I
= 0 | LIDAR Topa externe dansité acquisitan Siéarque non renseignés ad irférewe & 1 gt m* [
= JAR Topa externe dansis dacue dcrique n pants au m? {de 81 4 87) i 2
= AR Tapa dansie it Haaigue 8 pant ot phs o & 200
= JAR Topa externe 10m 10
= AR Topa exlene sans conechars s acives E; 15
= JAR Topa externe Paint Ficli 1 10
= 00 | € F¢ i HIE 30 o == piad => 20 am Zane Rumie
= T /A HRL 30 cm == pind == 20 am Zone Urbains
= 702 | Carrdason aunmatque Py HR 30 cm = pind = 20 om B0 s recaids
= 03 daffon autmatie PYA HR 30 cn = pid = 20 on B0 ASE nan recals
~ teprise imeractive de FVA MR 307 pixel =220 om Zone
s = 1n0s Ruirské a a
- Tus | Ropres e A A
5 = 110 [ € PVA HR 20 om > pimel => 10 am Zone Rurale 100 200
s [ - 71 € FA7A HRL 20 cm > pisel == 10 o Zans Urbang a0 200
s = 12 PVA HR 20 am > pixal => 10 on BD AlSE non racdés 10a 200
s | = 113 FYA HR 20 cm > pisel == 10 o B0 AISS mcalée 100 200
s - 114 | Reprse interactive de PYAHR 20cm > pixed => 10 am Zone 10 200
o
s - 15 R::I!s:mlemwu de PVYAHR 20cm > pixed => 10 am Zone 100 200
= 120 | € VA HR pieed < 10 o Zane Rurale 100
= 21 ¢ /A HR piad < 10 G Zone Urbaing 0
= 123 /A HA pined < 10 o B0 ASE mealés a0
= 124 | Carrédason aunimatue FVA HR pivel « 10 om B0 ASE man recalés 100
- 125 | Repnze mteraciive sur Carrdas de BUA HA el < 10 em Zone Rumls a0
= 126 | Reprise interactive sur Carméns, de PVA HR pxel < 10 om Zone Urkaine 100
s | - a5 | Comdaton sukmalue scquision sxeme PYA HR 30 >= piel => 20 am Zone 150 P
o
s | - 136 | CaTEatan aukalis s exeims PYA R S0c == oel -> 20 an Zare 150 P
i IS S quisiion axerne PYA HA 202m = piad == 10 &m Zone Rumls & ]
s | - a1 C:hrr:l:anluhmlque acquisiton axeme FYA HR 20cm > pised == 10 om Zane 150 0
= 145 [ € imifion externe PV A HR pasl < 10 om Zone Rurale 150
= 12 acquisiton estene PYA HR giel < 10 on Zone Urbaine 750
= 150 arrdation PVA nan HR pixel > 30 am 255
= [HEL quisiion exerme PV A non HR pid = 30 o 55
= 60 i pert de donndes ax: ‘o anclaires) EMOTen 255
= 161 | Donndes Radar EMQ=Tm 255
= 162 | Danné llairs (B0 AR EMG <7m 255
= 163 sudaces deay EMQ=7Tm 255
= 164 | Donrdesiniepokes sur des zones sans domses o = EMGTm F
s | - 70 mf. Topa IGN en forét densite dacquisiion fearique non rensaignés au iMéneurs 4 | 2 220
= 17n | LIDAR Topa IGN en forét darnsit Hdarique n paims au me. (de 1714 177} 10 220
= 178 | LIDAR Taga KGN e forét densit idariue  poins 0y pus au m’. [ 220
= 179 IDAR Topa IGN en foréts > 10m S0
= 168 | LIDAR Topa IGN en forét s i 1 140
= 789 | LIDAR Tapa IGN en for&t Pant Ficst i 50

20/ 28



LE RGE ALTI®

u L E MASQU E DES SOU RCES Représentation colorimétrique du masqtje dg soijrce

S [ = 0 [ pasde données a a o il
s - 1 Rx.umrd sacrfiant b BD ALTIE je racoord s rédise aux dépends de |a source de 255 255 0
aindre qualid]
= taccord sacriiant e L3 250 250 5
= taccord saciient B Corlabon 245 24 7
= taceord sacrient b Radar 280 24
= manuele ou - 25000 squd 5 m 5 G
= menudle o 25000 equd 10 m FL y A
= manusle ou 50000 squi m ns 7
= manuele ou 50000 equid 20 m 25 &
= manusle ou vectorsatan 150000 equd 40m P> E
= testiution FUA 000 equ 5 7 i
g Ve = testiution ) 000 equid 10 m 25 1 200
= BD ALTI® V1: non utilisé e Eier ETRY
= lestiution 7 000 equid 10 m P 7 30
L] = testiution A 000 euid 20 m 5 200
= 25 | Restiulion protags A 160 000 equid 20 ]
= dar Bathy SHOM x 200
= dax Bally SHOM B[ 7 20 fi
= MF SHOM a0 a0
= MF SHOM inerpalaton = 10 m [ BO
= I Tapa IGH densité d acqueiion Ihearique nan mnsegnés ou nineare a 1 g/ m* 286 ]
= n | LIDAR Topa K5N densisd d acqustion (hacrique n ponts au m_jde 51 357} Hn 255 | Jeon
= 3 | LIDAR Topo 1GH densié d acqusd, crique 8 pant o1 plus aunr” 160 255 160
] = 9 [ LIDAR Tapa IGN 10m [1] 150 [1]
s |- 0 | TRA=ton e 2 3 parsr du MNE LIDAR Topa 1GN densitd acau=ison hisariqus man 50 a0 .
renssignde ou infrieurs 3 18 /m?
s |- n | TRA=ton an 2 3 parkr du MNE LIDAR Topa 1GN densité d acouisisen Ihéaigus npoms | 150+10 | ool o
Bum® (de 61 3 66) n
s |- o7 | Tmsetin en 23 i du WNE LIOAR Tepa G dens  acisiicn e 7 s 0 ae o
= G | LIDAR Topo IGN sare coneciors ineacives EET 130
= 69 | LIDAR Topa KGN Paint Ficst 190 180
, . = 70 | Orignes mul it Lt a0 i
= 0 | LIDAR Tapa externe dansité acquisitan #éarque mon renseignés au ifénews & 1 pil m* [ [
= Corrélation ; e o o e S e w2t
= AR Tapa dansie it Haaigue 8 pant ot phs o f 200 0
= JAR Topa externe 0m I 0
= AR Topa exlene sans conechars s acives & 15 0
= JAR Topa externe Poirt Ficti 1 10 il
= 70 [« /A HE 30 cm = pind == 20 cm Zne Rumle il
= T /A HR 30 cm = pixd == 20 cm Zona Urbaine 2
= 702 | Carrdason aunmatque Py HR 30 cm = pind = 20 om B0 s recaids fl
= 03 Jason autmague PYA HR 30 om »= pid == 20 cm B0 ASE nan recalds 3
< | - 10a | Repise imeractive de PVA HR 305= pixel =>20 om Zone B B "
= RADAR
< | - 05 R:_‘:;:mamm de PUA HR 305= pixel =>20 om Zone B B s
S | = 710 | € ue FVA HR 20 cm = pixel => 10 om Zane Rurde an 200 Fili)
5= TIT [ FA7A HRL 20 cm > pisel == 10 o Zans Urbang a0 Il FIE
s = 12 PVA HR 20 am > pixal => 10 on BD AlSE non racdés 10a 200, N x0
s = 113 ique PYA HR 20 an > pixel == 10 o B0 AISE mcalés 100 200 225
s | - 14 AE:G nteracive de PVA HR 20cm > pid => 10 om Zone a0 200 | 230
s | - 18 m;qs:mumm de PVA HR 20cm = pixd => 10 am Zana 00 200 25 |
= 120 | € Fy A HIE pined < 10 cm Zana Rurle 100 10
= FINE /A HR piad < 10 G Zone Urbaing T FE
= 123 /A HA pined < 10 o B0 ASE mealés 00 230
= 124 | Carrédason aunimatue FVA HR pivel « 10 om B0 ASE man recalés 100 25
= 725 | Repnss interadiive sur Cardls de BUA HA el < 10 em Zone Rumls 0 250
= 126 | Repnse interaciive sur Carams: de FVA MR pmel < 10 om Zone Urkains ) e
s | - 135 | Graton avkmaliys s exsims PYA HR 30 - bel => 20 an Zare 150 P 28
o
s | - 136 | CaTEatan aukalis s exeims PYA R S0c == oel -> 20 an Zare 150 P 20
T = IS e s quision axems PYA HAZ0cm = piad == 10 &m Zans Rumls ST [ =5
s | - 141 | Sarrdaton sulomatigue a2 quisiion exteme PVA HR 20cm > pixel => 10 om Zeme 150 0 "
= 745 | € i=ifon axieme PY A HR pael < 10 o Zone Rurale 180 H
= 12 acquisiton estene PYA HR giel < 10 on Zone Urbaine 150 W
= 150 | Carrdason PVA ran HR pixel > 30 am 55
= T [ o quizion exeme PYA non HA pind = 30 an it
= 180 i pertr de données exi laires) EMO)<7m 255 g
= 161 | Danndes Radar EMO<7m 255 y AT
= 182 | Dannd Sllaire (B0 ALE) EMQ <7m 265 |
= 63 i =uraces deau EMG=Tm 55 60
= 164 | Donrdesiniepokes sur des zones sans domses o = EMG=Tm F
s | - 70 .I):‘I:. Topa IGN e forét densités dacquisiian haarique nan rensaignés au i éewe 3 1 2 220 0
= 17n | LIDAR Topa IGN en forét darnsit Hdarique n paims au me. (de 1714 177} 10 220 10
= 178 | LIDAR Taga KGN e forét densit jsiban furigue 8 points au pus au a 220 &
= 179 | LIDAR Topa KGN _en forét > 1m 50
= 168 | LIDAR Topa IGN en forét s i 1 140 10
= 789 | LIDAR Tapa IGN en forét Pant Ficst s R €
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LE RGE ALTI®

"LE MASQUE DES SOURCES Acquisition par corrélation automatique, lidar, Radar

IGN | | 17/05/2017 22/ 28 IG N



LE RGE ALTI®

u L E MASQU E DE D | STA N CES Représentation colorimétrique du masque des distances

Cond R G & | Condg P CoodR |G |8 &l 3
= Une couleur correspond a la distance entre F=EEEE EEan Ba B
4] ws| e8] 7 53| 225] 151] 142] 34 105) 2]
5| e8| 179 ) 54| 224/ 152 141] M| 1 0| 1
- - 8| 48] 155 & 55| 223/ 153] 141] 34| 10| 1
le point du maillage MNT et le plus proche e PEEr D ‘
@] 7ef 140] 57| 220/ 155] 130] 23 102| 0|
1] 130] 188 80| 158 137) 32 100)
: : 3 int Iati Lo
point du semis ayant servi a l'interpolation  Fg=4+5 PrEEE Do
14] 184] 175§ 151 135] ™| o8|
15) 2e2) 178] & B4 213 L RED &7
14 220] 100] 4 5] 212 163] 133] =0 6|
17| z24] 188] 5 a8 211 168 132] 30 5|
= D II d 1k P &3] 229 s 122] o o
alles de 1km B ES EEEE mE
0] 24| 3] W 63| 207} 167) 130] 29) 53]
22| 241| 214) 113 71| 205§ 169] 128] 28] |
23] 245| 220] 124 72| 204 170] 128] 28 l
24| 2e8| 25| 1M 73| 283 171 127] 28 50|
= Format GeoTIFF PR R g
154 77] 184 175] 124] 26 &7}
151) 78| 187] 176 123] 26 5|
145 8] 188 177 122] 28 5|
14 86| 198 L RS ) B3]
141 2] 154 180] 120] &5 83}
75| 245 asa) 15 ] 193 12 1] 24 [
37| aaz| 197] 139 | 191 1] 17| &) L
153 127 7] 190 a8 18] 23 79
184 12 85| 10s] 17| 1s) 22 79
) 25| 172] 11 1086 gl 2 73)
55| 184) 193] 110f 20 73|
47| 2| 162] 163 96| 184} 194 110] 20 73
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LE RGE ALTI®

" LE MASQUE DE DISTANCES

o N
S -. NN

Acquisition par corrélation automatique
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LE RGE ALTI®: DISPONIBILITE

= DISPONIBILITES

= Fin avril 2017

Légende

I LIDAR archivé
I correlation archivé
" radar archivé
[ LIDAR terminé mais non archivé
Corrélation terminé mais non archivé
|| LIDAR en cours
[ | Lidar prévu
Corrélation en cours
Corrélation prévu

IGN | |
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DISPONIBILITE REELLE AU 12/05/17

17/05/2017




PROJETS EN COURS
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PROJETS EN COURS

= MNS calculés de maniére systématique depuis les PVA de I'été
2015

= Carte des pentes

= Réferentiel national 3D : coproduction de modeles 3D avec des
spécifications unifiees sur tout le territoire.

= Services dynamiques sur les MNT
" Produit nuage de points.
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LE RGE ALTI®

" LIENS INTERNET :

= Www.ign.fr

= http://logiciels.ign.fr/

= Www.geoportail.fr

" CONTACT

= Dir-centre-est@ign.fr
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