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Interét du Lidar
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Introduction a la technologie Lidar en archeologie
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SIWESIHIIEHEC Saone — Les Alaines (Doubs) / Tumuli ?

LIEPPEC ® MSHE C.N. Ledbﬁx ALEA ModelTER, L. Nuninger



Légende
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Les données LIiDAR permettent aussi
de retrouver les traces des
écoulements anciens, ci contre, des
paléochenaux au niveau de l'ilot de
Mandeure

LIEPPEC ® MSHE C.N. Ledoux - LEA ModeLTER, C. Laplaige
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LE CLICHE LIDAR

G. Gachet 2005
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Il - Principes genéraux de
telédetection et technologie Lidar






II.1 - Principes fondamentaux de telédetection

C’est 'ensemble des méthodes et techniques permettant d’obtenir des
informations sur la surface terrestre a partir de la mesure de I'énergie du
rayonnement électromagnétique.

Longueur donde  Frequence .
(m) (Hz] Capteur : enregistre

Longue  Basse quantité d’énergie émise
ou refléchie.

traitement

® CCRS/CCT

station de réception



signature spectrale

Visible /arc en ciel Proche Infra-Rouge

% Réflectance = |
% Energie réfléchie végétation
par rapport a I’ énergie regue

0 rien n’ est réfléchi
100% tout est réfléchi
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Surface noire absorbée — 0
Surface blanche réfléchie — 100
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En réalité — surfaces grises ! 05 06 " 07 ‘08 09

Longueur d'onde (um)




1.2 - Qu’ est-ce que le LIiDAR ?

LIDAR : Light Detection And Ranging
Laser Scanneur Aéroporté

Méthode de téledétection active







1.3 - Le Laser (Lidar) aéroporté
en archéologie

Quelques dates

- vers 1995 : mise au point du laser scanneur
aeroporte

- 2000 : le potentiel du laser aéroporte est
reconnu pour un usage archéologique

- 2001 : vol specifique pour l'archéologie (GB)
- 2003-2004 : utilisation sous couvert forestier
- 2006 : utilisation du full-waveform

- hiver 2006-2007 : premiers leves en France



lll - Les grandes étapes : du
projet a I’ exploitation des
donnees Lidar



Les grandes étapes

[Acquisition des} d’un projet

données
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4 Détection )
Interprétation
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I11.1 - L” acquisition



Principes d’ acquisition LIDAR

Systéme pour déterminer
I” orientation précise du *\

faisceau laser SN
UMI = Unité de Mesure
Inertielle (enregistre le

tangage, le roulis et la
position de la plate-forme)

-

précise de la
position du capteur

Appareil Lidar qui émet
des impulsions infrarouge
laser par balayage grace P
a un miroir oscillant selon/
un angle défini par y
I” opérateur

ModeLTER : Z. Kokalj, K. Ostir

Faisceau Laser

ModeLTER / ZRC SAZU : Z. Kokalj, K. Ostir. Traduction L. Nuninger



Differentes methodes de télédéetection laser

o

Signal
retour

Impulsion
laser

Discrete
Returns

— 1st return

2nd return

— |35t return

time

Echo
waveform

Amplitude

—

outgoing pulse

return signal

1st level
(canopy)

canopy
structures

2nd level (bushes)

ground

A. Chauve, IGN, 2007




Full Waveform

Understore
=N
N\ -
) A { | .  —
Terrain Terrain Terrain  Terrain
Tree Understorey Wall Bush Terrain

Fig 4 Full waveform lidar (after Doneus) — The image shows how the full waveform of the lidar pulse is recorded over various ground surfaces.

Crutchley, S., and Crow, P., 2009. The Light Fantastic: Using airborne lidar in archaeological survey.
Swindon: English Heritage. http://www.english-heritage.org.uk/publications/light-fantastic/




111.2- Les données obtenues



Extrait de fichier de données
LiDAR brutes

383567.177200 733773.250 3146574.860 6.200 28.0
567.205400 733770.820 3146580.230 6.360 132
05400 733771.070 3146579.860 6.430 10.6

08200 733771.190 3146579.710 6.280 12.7

37200 733768.460 3146585.650 6.240 18.0

66000 733766.270 3146590.780 6.350 16.5

266200 733766.010 3146591.190 6.410 144

266200 733765.770 3146591.560 6.320 18.0

205000 733763.190 3146597.320 6.420 18.0

24000 733760.750 3146602.2900 6.510 22.0

48200 733758.830 3146607.230 6.580 16.0

53000 733758.540 3146608.140 6.550 24.0
567.353000 733758.040 3146608.920 6.570 22.0
383567.376600 733756.210 3146613.000 6.600 16.0

Société Heliogs (Italie)

Importation dans un logiciel de traitement de
données LIDAR - Visualisation du nuage de
points 2D et 3D
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Import au format LAS — L. Nuninger

ATIP LIDOR ® ModeLTER / Chrono-Ecologie, L. Nuninger
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[1].3- Les données produites
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Qu’ est-ce qu’ un MNS, MNT ?

MNS : Modele Numérique de Surface
MNT : Modele Numerigue de Terrain
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Nd (x,y,2)

une grille et des nceuds (Nd)

MNT (DEM)
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valeur pixel = altitude
moyenne des 4 nceuds (z)

;\ld (X,Y,2)



