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Projet

Lieu

Responsable

Logiciels RIPROCESS, RIACQUIRE, Visual Studio
Langages
informatiques
Bibliothéques Leaflet, Easy-button, Leaflet-Hash, Moment.js, Vis.js, Jquery, PUGIXML
Ecriture d’algorithmes
Design visuel pour la description de données
Autoformation
Informatique Types de fichiers XML
Topographie et Centrales inertielles
Géodésie GNSS

C++, JavaScript, HTML5, CSS3, XML

Compétences

RIEGL est un des leaders mondiaux dans la production de scanners LIDAR de haute précision.
Il est le principal fournisseur d’appareils topographiques de la division topographique (ATT) de la SNCF.
Une suite de logiciels est fournie avec leurs appareils. RIACQUIRE permet I'acquisition et le stockage
des données durant le relevé, tandis que RIPROCESS permet la visualisation, et le traitement des
données acquises.
A la SNCF, ces deux opérations sont réalisées par des équipes différentes, qui possédent les logiciels
et leurs licences respectifs. Or les opérations de traitements sont longues, et il arrive que les équipes
en bureau ne puissent plus accéder a une quelconque visualisation tant que le traitement n’a pas été
effectué. Ainsi, une erreur de labélisation de la donnée engendrera des pertes de productivité.

Comment offrir une capacité de visualisation du projet via une plateforme courante, rapide et
synthétique, qui permet d’avoir un premier apercu de la qualité de l'acquisition, intégrée a
I’arborescence du projet et indépendante des licences de la suite logicielle de RIEGL ?

Création automatique d’une interface de visualisation des indicateurs de qualité
d’une acquisition LIDAR indépendante de la suite logiciel.
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1. Formation avancée sur les outils RIEGL: Données d’entrée et de sortie des logiciels
RIACQUIRE et RIPROCESS, approfondissement des connaissances dans I'acquisition LIDAR
(GNSS/IMU/LIDAR)

2. Définition du projet : Sélection de la plateforme courante (HTML/JavaScript), sélection de la
forme du logiciel (exécutable C++) et inventaire des informations essentielles a I'identification
et la qualification d’un projet (GDOP, composition de la constellation, zones d’acquisitions IMU
et LIDAR, durées des alighements statiques de début et de fin, etc.)

3. Développement :

e Ecriture de I'algorithme d’extraction des données d’acquisition
e Prototypage de l'interface de visualisation
e Ecriture de I'algorithme d’automatisation de la création de I'interface de consultation
e Fusion des algorithmes dans un unique exécutable.
4. Bilan : Ecriture du manuel utilisateur, et du manuel de poursuite de développement.

RIOERVIEW est un exécutable C++ capable de créer instantanément une interface de visualisation
HTML dans I'architecture du projet, indépendante de toute licence (cf. lllustrations).

données d'acquisition RIOVERVIEW » visuel HTML
[sortie de RIACQUIRE] >

P indicateurs de quailtés
sur les donnees
[CSV or JSON]

Figure 1 : diagramme fonctionnel de RIOVERVIEW

Une étude d’intérét a été lancée auprés des clients de RIEGL pour connaitre leur avis. Ce logiciel tiers
a été présenté au meeting fin 2017/début 2018 de RIEGL a ses clients.

Mise a jour Aout 2019 : En attente de nouvelles sur le projet de la part de Christian SEVICK
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GENERAL INFORMATIONS :

Max GDOP : 1.67 || Min GDOP : 0.94
Min Satellite : 10 || Max Satellite : 18
Distance : 45.234 km

Static alignment duration :

Start : 5min 16s

End : 5min 20s
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DATA AT CURRENT POSITION :
Yawn : 106.9903 deg
Time : 2016-02-15 || 08:21:41 Speed : 7.86 m/s
Latitude : 48.66427138 deg GDOP : 1.16
Longitude : 15.64083115 deg GPS : 8
Altitude : 329.377 m GLONASS : 7
Roll : -1.906 deg BeiDou : 0

Pitch : 3.2393 deg

Total satellite : 15
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