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|dentification des couronnes d’arbres dans un nuage de points LiDAR
aérien (LAS) avec la méthode « SEGMA * » dans Computree v.5

* SEGMA est une méthode mis au point par B. St-Onge (université du Québec)
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Objectif :

Présenter la chaine de traitement permettant de segmenter les houppiers d’arbres dans un nuage de points
LiDAR (nuage de points 3D, au format LAS, normalisé en hauteur et découpé sous forme de dalles avec un tampon)

Intéréet :

Cette méthode, permettant d’individualiser et de décrire les couronnes et apex des arbres, est utilisée dans
la prédiction des parametres forestiers (surface terriére, volume, diamétre dominant ...). Elle est relativement
performante dans les peuplements a forte dominante résineuse !

Nécessite :

Un nuage de point LiDAR au format LAS :
* normalisé en hauteur (l'altitude des points est remplacée par la hauteur / sol)
et découpé sous forme de dalles avec un tampon (recouvrement entre dalles) de 25 a 50 m.

Ces données nécessaires sont livrées par le prestataires (a demander lors de la commande) ou préparées a
I'aide de l'outil Lastools (la chaine de traitement Computree permettant de préparer les données sera réalisée dans
I'avenir).



1. La chaine de traitement Computree
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¥ Maillages Note : ici aucun MNT n’est a sélectionné car les données d’entrée sont déja
Métriques . s
e normalisées en hauteur / sol
3l Travaux en cours (Beta)
<« T || |
J I Cancel ]
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
[ Replacer & la position par défaut
PRI ] @] Autd [V] Replacer au démarrage 3 la derniére position connue [ Disable
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Gestionnaire d'étape g X 2 G - @ | Actions 8 X
MNom ") Faces () Edges X i Information
4 Flux d'étapes [l 0 Information Item
s [ (0%) 4 - Créer une liste de readers [Fs2 | 7 . . Selection
) 77 Sleits
< 5 03 o descmpiss el Etape 8 : Détecter les maximum W e
4 [ (0%)6 - Boucle sur les groupes Cenfiguration °
4 51] .(0%} T - Charger des fichiers a l'aide de read{ o des étapes Configuration
s 7 (0%)8 - Créer DSM (Zmax) =
o i : avoris
-.a-r. FO%} 9 - Remplissage des trous T
= Exporter
o Flux
Points
ymétrie 30
X Configuration (SEG_StepDetectMaxima (11))
] I [
Ne pas détécter de maximum en dessous de 5
Gestionnaire de modéle = L .
4- Filtrer les maximum par des rayons d'exc... segma L\\’ Annuler
i A = E B 5- Watershed (flooding)
6- Créer des rasters par couronne Actions |_Sy'nd'|ronisation des vues
Mom 1 Type 7- Analyser / Rogner les couronnes
i o Log F X
8- Extraire les points par couronne
8- Extraire les points par couronne (v2) segma
Filtrer les maxima en fonction de l'aire des ... segma
Mapper attribut par clusters (raster) onf
& Maillages
Métriques
Autres
&l Travaux en cours (Beta)
Configurateur ditem =
Aucun elément dans la vue 3D b
MNom  Waleur
Replacer & la position par défaut ]
. 7 > £ & as o
[ T | ] Autd || Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer [ Disable
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4

) Points  (C

©

—
.

| Faces () Edges

Gestionnaire d'étape [ 4
MNom
4 Flux d'étapes I

- "';“ (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 r"' (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
4 ':-rL' (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 "'"' (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read
4 7 (0%) 8 - Créer DSM (Zmax)
4 5}" (0%) 9 - Remplissage des trous
a5 (0%)10 - 2- Fltre Gaussien

Gestionnaire de modéle

Aucun €lément

Mom 1 Type

Configurateur ditem

Aucun elément dans la vue 3D b

MNom  Waleur

Appliguer ] [¥] Autg

Pl 1viodéles Numeériques d'Elévation

Convertir un TIN en MNT

Create Segmented CHM

simpletree

= |
Configuration
Configuration

n Configuration des résultats d'entrée (ONF_StepFilterMaximaByMeighbourhood (12))

Nom des résultats Etape

Aide

2]

P
I [V] Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11)
o XL

[ Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11)

[ Liste de readers SEG_StepGaussianFilter (10)

[ Liste de readers LIF_StepPitFilling (9)

[] Liste de readers ON F_StepComputeD5MOnly (8)

M;app.e.r attribut par clusters (raster)
[ETELES

Métriques

Autres

Travaux en cours (Beta)

Seléction des données d'entrée |

Etape 9 : Filtrer les maxima par voisinage

permet de filtrer les maxima en fonction de la structure de
voisinage des houppiers afin de limiter la sur-détection

Données disponibles SEl
4 Liste de readers
4 Groupe
4 Fichier ]
MMS [Raster<float>] =]

Image filtrée [Raster<float>] [¥]
Maximum [Raster<qint32=] [¥]

normalisées en hauteur / sol

[ Replacer & la position par défaut ]

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

Note : ici aucun MINT n’est a sélectionné car les données d’entrée sont déja

Actions F X
v Information
] @ Information Item
v Selection
[#] [y Sélection
e [ s
Données recherchees
* [Group]
Groupe [Group]
Image (hauteurs) [Raster<float>]
Image (hauteurs) [Raster<float>]
Maxirna [Raster<gint32=]
nisation des vues
8 X
%K Cancel
Effacer ] [] Disable
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Gestionnaire d'étape & X l@ D~ Sync ‘ @ @ - ‘ | o | [ i 2 ‘ L 'Pv| - Actions & X
Nom i L\) % @ @ . @ Items () Points () Faces Edges [ Information
4 Flux d'étapes ‘ | € Information Item
4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers G Etapes ["s2 . . e o B T Selection
= 2 % V| [ Sélection
5 095 s empses b ol Etape 9 : Filtrer les maxima par voisinage -
4 [ (0%) 6 - Boucle sur les groupes °
2 (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de read{ o des étapes Configuration
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax) _ -
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous SR
s plissag Charger
4 " (0%) 10 - 2- Filtre Gaussien Exporter
|~ Flux
Points
Géométrie 3D
Voxels
Géométrie 2D
Bl Rasters / Images
=
< m N ” =
Convertir un TIN en MNT DeltaH maximum dans un houppier 0.50 m @
Gestionnaire de modél )
estomnaTe ce ocee Create Segmented CHM Rayon de houppier minimal 1.50 m Annuler
Aucun élément v |5 E Rayon de houppier maximal m Mactos P
Nom 1 Type o 5 x
Mapber attribut par clusters (raster)
Maillages
Métriques
Autres
Travaux en cours (Beta)
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
Replacer & la position par défaut
[ PRI } 7] Aut |¥| Replacer au démarrage 3 la derniére position connue Effacer ] [ Disable
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c CompuTree - [Document 1]

~

n W -‘t.‘E” '

@

d @ @ E £ 4
[sme ] ) ) () (=) (&) () (&) (= Actors 5 x
Nom E] @ @ Items () Points () Faces () Edges - EaTation

4 Flux d'étapes [7] €@ Information Item
4 gr@%ﬂr-Créerunelistedereaders € Etapes \7§giiw Y, —y S‘»election
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles N E (] a D () DO O O (2 Jei3election

S 5 o
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes O
4 (2 0%)7- Charger des fichiers a l'aide de read{  yom des étapes

4 () (0%)8 - Créer DSM (Zmax) — 0]= Pl ge seq e e g O O S Ad drores da E

Gestionnaire d'étape

Re

=~ Favori
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous Cahla‘i;:r
= (010 —0- Fufre Gatsien Exporter 0J0 U L€ gue des od = U ULE Cd
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum S Flux
=] Points
Géométrie 3D L
Voxels X Configuration des résultats d'entrée (SEG_StepComputeWatershed (13)) o -3
Géométrie 2D
| Rasters /1 : Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée |
4 2 Données disponibles Sél. Données recherchées
ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12) 4 Liste de readers
4 2 4 Groupe * [Group]
["] Liste de readers ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12) — —
& i " | Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11) MNS [Raster<float>] [7]  Image (hauteurs) [Raster<floa..|
- - — [7] Liste de readers SEG_StepGaussianfFilter (10) Trous remplis [Raster<float>] | Image (hauteurs) [Raster<floa..|
Gestionnaire de modéle g ["] Liste de readers LIF_StepPitFilling (9) Image filtrée [Raster<float>] | Image (hauteurs) [Raster<floa...
o @ T I | Liste de readers ONF_StepComputeDSMOnly (8) Maximum [Raster<qint32>] [7]  Maximum [Raster<qint32>]
Ao edment bA LI Maximum filtrés [Raster<qint32>] [7]  Maximum [Raster<qint32>] [ —
Nom 1  Type 7- Analyser / Rogner les couronnes 5 x
8- Extraire les points par couronne
8- Extraire les points par couronne (v2)
Mapper attribut par clusters (raster)
3l Maillages ) 7 \ s . P ) ’ 7 e
e Note : ici aucun MINT n’est a sélectionné car les données d’entrée sont déja
Autres P
[ normalisées en hauteur / sol
< 1 »
[ % Cancel
catchment basins begin
filling with water watershed line forms here
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A / E
Nom Valeur .
[ Replacer & la position par défaut L '
[ PRI ] @] Autd |¥| Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer [ Disable
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i~ O 3 O =| o =
2)() (9= leos) o w - ) (5 (o) (25 () ) () () =
v Information
[] @ Information ftem
b Selection
[¥] [; Sélection

Mom ) Points (7) Faces () Edges

4 Flux d'étapes
[ (0%) 4 - Créer une liste de readers

. == -
e ===y Etape 10 : Watershed (flooding)

4 [/ (0%)7 - Charger des fichiers & I'aide de read| oy des étapes

a ) (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 5 (0%)9- Remplissage des trous
a () (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
s 7 (0%)11 - 3- Détécter les maximum

@

ométrie 20
Rasters / Im

| Configuration (5EG_StepComputeWatershed (13))

Ne pas affecter les pixels d'une valeur inférieure &  5.00

Affecter les limites 3 un duster | Annuler

Gestionnaire de modéle
e A
Aucun élément - [ B

Mom 1 Type

Actions !__Sg_fnchronisation des vues |

Log

7- Analyser / Rogner les couronnes
8- Extraire les points par couronne
8- Extraire les points par couronne (v2)

Mapper attribut par clusters (raster)
& Maillages
& MEetriques
& Autres
&l Travaux en cours (Beta)

Configurateur ditem

Aucun elément dans la vue 3D b

MNom  Waleur

Replacer & la position par défaut ]

Effacer | [] Disable

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

[ Appliquer
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Gestionnaire d'étape

MNom

1 =

& '.’@El p

©

) Points  (C

4 Flux d'étapes
4 "';“ (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 r"' (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles

) ':-rL' (0%5) 6 - Boucle sur les groupes
4 "'"' (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read,

4 7 (0%) 8 - Créer DSM (Zmax)

4 E"' (0%) 9 - Remplissage des trous
4 '“' {0%) 10 - 2- Filtre Gaussien

a "'"' (0%%) 11 - 3- Détécter les maximum
"—" (09%5) 12 - Filtrer les maxima par v|

>-hf

Gestionnaire de modéle <]

Aucun €lément

Mom 1 Type

Configurateur ditem =

Aucun elément dans la vue 3D b

MNom  Waleur

Appliguer ] [¥] Auty

=l

Configuration
Configuration

I~ Analyser / Kogner Ies couronnes
8- Extraire les points par couronne
8- Extraire les points par couronne (v2)

Mapper attribut par clusters (raster)
Maillages

Métriques

Autres

Travaux en cours (Beta)

[ Replacer & la position par défaut ]

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

- Actions g x
| Faces () Edges v Information
] @ Information Item
, v Selection
Etape 11 : Creéer des rasters par couronne e
pell: p
ré Vé . .
permet de découper (répartir) le MINS en fonction des
7 ré
couronnes segmentées (étape 10)
X Configuration des résultats d'entrée (SEG_StepSeparateClusters (14)) @
MNom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée
4 Image 2D 2] Données disponibles Sél.  Données recherchées
mste de readers SEG_StepComputeWatershed (13) I 4 Liste de readers
* [Group]
[V Groupe [Grou
MMS [Raster<float>] "] Raster [Raster<float=]
o« 0 s Trous remplis [Raster<float=] Raster [Raster<float=]
ChO|S|r Ie MNH non flltre I — Image filtrée [Raster«<float> | [T  Raster [Raster<float>]
Maximum [Raster<qint32>] (& Clusters [Raster=gint32>]
Maximumﬁltrés[Raster<qinBE>]l_—_l Clusters [Raster<qint32>]
Watershed [Raster<gint32>] ¥ Clusters [Raster=qint32>] b=
8 X
Effacer ] [] Disable
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MNem

@ @ @ Items () Points () Faces () Edges - - TR
4 Flux d'étapes i ] @ Information Item
s [ (0%) 4 - Créer une liste de readers G Etapes =] ~ X, - $E|ECtIDI'1
4 [ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles AN E A - a NEC a a 0 0 a ] [y Sélection
a7 (0%)6 - Boucle sur les groupes =
4 ) (0%)7 - Charger des fichiers 2 l'aide de read Nom des étapes
a ) (0%)8 - Créer DSM (Zmax) he T deé rogne = 0, O & = 0 O 9 0
4 S.r‘] (0%) 9 - Remplissage des trous
4 [ (0%) 10 - 2- Filtre Gaussien 0 aije deborde et de Ny o O N O\ /O O
4 0 (0%)11 - 3- Détécter les maximum
=] . - —
g R i 5] Configuration des résultats d'entrée (SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15)) = 2 =E]
= (0%) 13 - 5- Watershed (floodi
E_«" Mom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée |
4 2] Données disponibles Sél.  Données recherchées
[¥] Liste de readers SEG_StepSeparateClusters (14) I 4 |ijcte de readers
4 Groupe * [Group]
ichi 7]
4 Clusters isolés (grp) ¥ Couronne [Group]
TP = 1 " 4 (Cluster isolé [Raster<float>] [¥] Image (hauteurs) [Raster<floats]
o IDcluster ¥| 1D Cluster
Choisir « IDcluster »! > © N B
Gesti ire de modél = o3
e Masque [Raster<quintf>] & Masque [Raster< quintf=]
= = 4 MMS [Raster<float=]
Lt E l 1D ation des vues
Mom 1 Type I 4 Trous remplis [Raster<float>] =
D
4 Image filtrée [Raster<float>]
1D
Maximum [Raster<gint32>] [T Clusters [Raster< gint32=]
3 Maillages Maximum filtrés [Raster<qgint32>] [7]  Clusters [Raster< gint32=]
3 Métriques Watershed [Raster=qint32>] [¥]  Clusters [Raster< gint32=]
& Autres
&l Travaux en cours (Beta)
t 1 b
| OKD I Cancel
Configurateur ditem =
Aucun elément dans la vue 3D b
MNom  Waleur
[ Replacer & la position par défaut ]
[ T J ] Autd || Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer I [ Disable
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Gestionnaire d'étape [ 4

D
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D C/ \_, |ﬂ = Actions 5 X

® @ Items () Points (7 Faces (7 Edges

MNom

v Information
4 Flux d'étapes @ Information Item
a 7 (0%) 4 - Créer une liste de readers ¥ EElEcing

4 £ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles @] L; Selection

Etape 12 : Analyser / Rogner les couronnes

4 [ (0%)6 - Boucle sur les groupes Conﬁguration]
4 ::J (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read

! Nom des étapes Configuration
4 [ (0%) 8 - Créer DSM (Zmax)

= (0%)9 - Remplissage des trous

& Charger
& [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien & Exporter
4 ::‘J (0%) 11 - 3- Détécter les maximum o Flux
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v| & Points
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodi] | [heiuiaiCEN
L ¥ Geométrie 20
Rasters / Im
[ Configuration (SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15])
Ll n [
Seuil en-dessous duguel la couronne est amputée 80
Gestionnaire de modéle <]

— Résolution du profil pour le seuillage d'OTsU 0.10 m Annuler
Aucun élément - % | I

Actions [_‘Sg_fndvonisation des vues |
Mom 1 Type

Log F X

& Maillages

& MEetriques

& Autres

&l Travaux en cours (Beta)

Configurateur ditem =

Aucun elément dans la vue 3D b

MNom  Waleur

Replacer & la position par défaut ]

2 Replacer au démarrage 3 la derniére position connue
Appliquer

O o6 [€elm|@E]E]

Effacer | [] Disable
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Gestionnaire d'étape Actions & X
Nom [i] @ @ @ Items () Points () Faces (O Edges - Tfarration

4 Flux d'étapes [T @ Information Item

4 [ (0%) 4 - Créer une liste de readers € Etapes [==7] A Selection

+ {2 (0%)5 - Ajout des emprises de dalles ADE - N | o N O N3 0 ° a @ s Sélection

4 [) (0%) 6 - Boucle sur les groupes

4 (2 0%)7- Charger des fichiers a l'aide de read{  nom des étapes

4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax) _

& [3 5
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous Cahv;;:r
] = 7(.0%) 10 - 2- Filtre Gaussien Exporter
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum N Flux |
WL ot # | Configuration des résultats d’entrée (SEG_StepExtractPointsByCluster02 (16)) =3B
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil Géométrie 3D =
4 ") (0%)14 - 6- Créer des raster Voxels | Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée |

Géométrie 2D -

-} P Rasters / Images 2] Données disponibles Sél. Données recherchées
e iste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15) || 4 Liste de readers
= 4 i ]
Liste de readers SEG_StepComputeWatershed (13) 4 Fichier ¥ Groupe [Group]
iﬁi Liste de readers ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12) Scéne [Point scene] [V]  Scéne(s) [Item with points] I
- = | [] Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11)
| Liste de readers SEG_StepGaussianFilter (10)
S : _| Liste de readers LIF_StepPitFilling (9)
Gestionnaire de modéle &

| Liste de readers ONF_StepComputeDSMOnly (8)
| Liste de readers PB_StepUseReaderToloadFiles (7)

[
[

Aucun élément v @ l

4 Couronnes 2] isation des vues |
Nom 1 Type [7] Liste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15) a x
|
Maillages h
Métriques
Autres
3l Travaux en cours (Beta) T = all

OK J [ Cancel

[ J
De et de decoupe =Jolo = gge de po DAR €
Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

[ Replacer & la position par défaut

[ PRI } @] Aut [¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer ] [ Disable
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Gestionnaire d'étape

Nom
4 Flux d'étapes
Pl = (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 r.J (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read
4 72 (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
< (09) 9 - Remplissage des trous
4 ) (0%)10 - 2- Filtre Gaussien

4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum

4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v|

4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil

4 72 (0%)14 - 6- Créer des raster

@

@ @ E £ 4

oD R EO Rl e
% @@ @ Items © Points () Faces () Edges

et
< {1} L
Gestionnaire de modéle &
Aucun élément v @ l
Nom 1 Type
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
Appliquer ] [¥] Autg

G Etapes

Nom des étapes

Favoris
Charger
Exporter
& Flux

Points
Géométrie 3D
Voxels
Géométrie 2D

@ Maillages
Métriques

Autres

3l Travaux en cours (Beta)

[ Replacer & la position par défaut

[V] Replacer au démarrage 3 la derniére position connue

Etape 13 : Extraire les points par couronne

#| Configuration des résultats d'entrée (SEG_StepExtractPointsByCluster02 (16))

Nom des résultats Etape

4 Scéne(s)
[V] Liste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15)
[7] Liste de readers SEG_StepSeparateClusters (14)
["] Liste de readers SEG_StepComputeWatershed (13)
[] Liste de readers ONF _StepFilterMaximaByNeighbourhood (12)
[] Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11)
[ Liste de readers SEG_StepGaussianFilter (10)
["] Liste de readers LIF_StepPitFilling (9)
[ Liste de readers ONF_StepComputeDSMOnly (8)
[] Liste de readers PB_StepUseReaderToloadFiles (7)

Aide ‘ Séléction des données d'entrée

Information
[7] @ Information Item

Selection
[¥] [+ Sélection

o [&]s]

2] || Données disponibles

4 Fichier

Données recherche | ©

Groupe [Group]

pl

4 (Cluster isolé [Raster<float>]

Item [Item]

4 C
' Liste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15)

Choisir « IDcluster » de
Cluster isolé |

IDcluster ID Cluster
U WUl =
4 Masque [Raster<quint8>] Item [Item] %
D ID Cluster
4 Image Modifiée [Raster<float>] [ Item [Item]
D [7] ID Cluster
2 . 4 Masque Modifié [Raster<quint8>] [ Hem [ftem] L bes |
| D [[] 1D Cluster
4 Attributs des couronnes [Attribute list] [ Hem [ftem]
IDCluster "] ID Cluster
D [7] ID Cluster
4 Reader [Reader item]
1D
4 Entéte [LAS Header]
1D
4 Emprise [2D box]
1D
4 Emprise (Buffer) [2D box]
1D
4 Scéne [Point scene]
D
4 All Attributs [LAS point attributes]
D
4 Return Number [Point attributes]
1D

OK ] [ Cancel

Effacer

o€ || |€|E|®m|E]|
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(e =] [Lme | (=] (@] (@] (1] (<] () (@) [&] () (&] [= Actons 8 x
% E} @ @ Items () Points (7) Faces () Edges v aration

[7] @ Information Item

Gestionnaire d'étape

Nom

4 Flux d'étapes

4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers @€ Etapes =] . N . g ?election
“ 0% ot ds ampics el Etape 13 : Extraire les points par couronne
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes °
4 (2 0%)7- Charger des fichiers a l'aide de read{  yom des étapes
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax) — (Vz )
< (09) 9 - Remplissage des trous Cahla‘i;:r
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien T
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum 8 Flux
4|8 (0%)12 - Filtrer les maxima par v Boms 7 Configuration des résultats d'entrée (SEG_StepExtractPointsByCluster02 (16)) =
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil Géométrie 3D _
4 ) (0%)14 - 6- Créer des raster V?XE|5 ! Nom des résultats Etape Aide ‘ Séléction des données d'entrée l
P Géométrie 2D
et a 4 Scéne(s) @ || Données disponibles Sél. Données recherche *
[V] Liste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15) 4 Green [Point quint16 attributes]
[7] Liste de readers SEG_StepSeparateClusters (14) D
["] Liste de readers SEG_StepComputeWatershed (13) 4 Blue [Point quintl6 attributes]
[] Liste de readers ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12) D
T — | L:‘ Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11) 4 Wave Packet Descriptor Index [Point quint8 attributes]
[7] Liste de readers SEG_StepGaussianfFilter (10) D
B e e 5 [ | Liste de readers LIF_StepPitFilling (9) 4 Byte offset to waveform data [Point quint64 attributes]
|| Liste de readers ONF_StepComputeDSMOnly (8) D
P 2 @ T . ["| Liste de readers PB_StepUseReaderToloadFiles (7) - 4 Wa\;;form packet size in bytes [Point quint32 attributes] :
4 g Les |
Nom 1 Type '\7 Liste de readers SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15) I 4 Return Point Waveform Location [Point float attributes] 8 x
D
4 NIR [Point quintl6 attributes]
D
4 MNS [Raster<float>]
@ Maillages D
Métriques 4 Trous remplis [Raster<float>]
Autres 1D
3l Travaux en cours (Beta) .. e s 4 Image filtrée [Raster<float>]
Choisir « Clusters modifiés » comme D
, I 4 Maximum [Raster<qint32>] [Tl Couronnes segm...
« Couronnes segmentées » ! D
4 Maximum filtrés [Raster<qint32>] [C]  Couronnes segm... | |
\ D =l
4 Watershed [Raster<qint32>] [[] Couronnes segm...
1D
Clusters modifiés [Raster<qint32>] [V]  Couronnes segm... |
Configurateur d'item ] D 1 \
, i
Aucun élément dans la vue 3D A
px | [ concel |
Nom Valeur
[ Replacer & la position par défaut
- @ . L - s -
PRI ] @] Autd |¥| Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer [ Disable

o€ || |€|E|m®m|E]|
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Gestionnaire d'étape

MNom
4 Flux d'étapes
@ (0%) 4 - Créer une liste de readers
s £ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
4 w (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 r.,y’:' (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read
4 ) (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 5 (0%)9- Remplissage des trous
7 (D%) 10 - 2- Filtre Gaussien
a £ (0%)11 - 3- Détécter les maximum
4 £ (0%)12 - Filtrer les maxima par v
4 ) (0%)13 - 5- Watershed (floodi
4 ) (0%)14 - 6- Créer des raster
4 5 (0%)15 - 7- Analyser / Ro

=
4 I "
Gestionnaire de modéle =
Aucun élément - E '_
Mom 1 Type
Configurateur ditem =
Aucun elément dans la vue 3D b
MNom  Waleur

Appliquer ] [¥] Autq

1 =

g@.

Rech

cher des étapes. ..

Nom des étapes

&l Rasters / Images
& Maillages
&l Métriques

& Travaux en cours (Beta)

[ Replacer & la position par défaut ]

Replacer au démarrage & la derniére position connue

- | &
®
Actions F X
) Points () Faces () Edges v Information
] @ Information Item
|§| v Selection
— . [ Sélection
Etape 14 : Garder les Items contenus dans
-_Conﬁguraﬁon u n e e p ri S e
X Configuration des résultats d'entrée (OMF_StepFilterElementsByXYArea (17)) R=] IEI
MNom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée
‘M‘ i (2] Données disponibles Sél.  Données recherchées =
Liste de readers SEG_StepExtractP ointsByCluster(2 (16) I 4 Liste de readers |
4 Groupe * [Group] [3
4 Fichier [¥]  Groupe Emprise [Group] |_
4 (Clusters isolés (grp) & Groupe a filtrer [Group]
Choisir : > Cluster isolé [Raster<float>] [ XY em [tern]
q > M Rast intd K Ttem [t
« Attributs des couronnes » comme « XY Item » et 1=
Puis « XMaxHeight » et « YMaxHeight » comme -
4 Attrlbuts des couronnes [Attrlbutellst] XY Item [Item]
«X»et«Y» XMaxHeight X
YMaxHeight ¥
- i
YCentroid B ¥ 8 X
Center X m x
Center Y B oy
Min X B x
Max X [ x
Min Y By
Max ¥ B v
Size X | X
Size ¥ 0y
> Scéne extraite [Point sceneg] [ ¥ hem [tern]
» Reader [Reader item]
5 & ]
Id Emprise [2D box] Emprise [2D area shape] I
/7 .
permet de sélectionner les Centery
Min X
t d II [ Max X
apex contenus dans remprise )
Max ¥
de dalle sans le tampon SieX
Size ¥
| [T 3 4 Emprise (Buffer) [2D box] [7]  Emprise [2D area shape] i
ISK Cancel
I Effacer ] [] Disable

SAEINC A IEREAN-A -
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s 20 0Eeg 2 B 1 4@ @E £ 4
Gesverre e o () (@) () (o) (=) (] (@] (5] [ () (0] (&) () (&) (= =

& =
pom, l i L\) % @ @ @ Items () Points () Faces (O Edges (v Einrahon
‘ [

4 Flux d'étapes ‘ | @ Information Item
4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers G Etapes ["s2 B Selection

L = s==1 Etape 15 : Ajoute les donnees LAS aux s

4 [ (0%) 6 - Boucle sur les groupes

4 [ (0%)7 - Charger des fichiers a I'aide de read Nom des étapes m I
4 2 (0%)8 - Créer DSM Zmax) S aC ett es
b e e P , : : : :
e L | permet d’ajouter les attributs aux points LiDAR extrait par

4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v, Points ’
p ':0 (o)%) 13- 5- Watershed (ﬂZodi. Géométrie 3D couronne ( eta pe 13 )
4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster
4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Roy
4 7 (0%)16 - 8- Extraire les

=

=3
“=Cfcele pocetics Sha clune ksto) g o ] Configuration (ONF_StepAddLASDataT... |7 [mesm)
P m | 3- Fvtraire lec nnintc nar nlacette nnf
LAS data are in a separate result | | IE
Gestionnaire de modéle 8 Rasters / images

Maillages W
Aucun élément v |5 E Meétriques ‘

Autres | Actions | Synchronisation des vues
Nom 1 Type Travaux en cours (Beta)

Log 2 X

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

Replacer & la position par défaut

[ PR } 7] Aut [¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

IOFZ | -0 |€ ] |€C Bl €|

| Effacer || Disable
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o @00 HEI|e . b2
Gestionnaire d'étape 2 X

Nom

(2]

4 Flux d'étapes
Pl = (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles

4 [) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 ’.y (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read

4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)

< (09) 9 - Remplissage des trous
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien

4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v|
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodif
4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster
4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Rof
4 ) (0%)16 - 8- Extraire les

oy

Gestionnaire de modéle =

Aucun élément

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (=]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

Appliquer } [¥] Aut

Nom des étapes

Favoris
Charger
Exporter

&l Flux
Points
Géométrie 3D
Voxels

Pl Géométrie 2D

3- Extraire les points par placette

Rasters / Images
Maillages
Meétriques
Autres
3l Travaux en cours (Beta)

2- Créer des placettes a partir d'une liste / g... onf

=

Configuration

n| Configuration des résultats d'entrée (ONF_StepAddLASDataTcPlots (19))

Etape 15 : Ajoute les données LAS aux
placettes

Nom des résultats
4 pj

Etape

Aide
2]

onf

Liste de readers ONF_StepFilterElementsByXYArea (17)

[ Replacer & la position par défaut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

Hlo € k] |€ BE €]

Actions F X
2, £ Information
[7] €@ Information Item
v Selection
[¥] [+ Sélection
= [-=-E]
Séléction des données dentrée |
| Données disponibles Sél. Données recherchées
4 Liste de readers
4 2 1
4 Fichier [¥]  Groupe Scene compléte [Group] /=2
4 Clusters isolés (grp) [¥]  Groupe Placette [Group]
Scéne extraite [Point scene] (V]  Points de la placette [ftem with points]
Scene [Point scene]
All Attributs [LAS point attributes] (V] Données LAS complétes [LAS point at...
ption des vues :
g X
[ pisable
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Gestionnaire d'étape

MNom
4 Flux d'étapes
£ ':-" (0%) 4 - Créer une liste de readers
s £ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
a7 (0%)6 - Boucle sur les groupes
4 "7-“ (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read
4 7 (0%) 8 - Créer DSM (Zmax)
4 £ (0%)9 - Remplissage des trous
4 '“' {0%) 10 - 2- Filtre Gaussien
a "'"' (0%6) 11 - 3- Détécter les maximum
4 "'—" (09%5) 12 - Filtrer les maxima par v|
""J (O%} 13 - 5- Watershed (floodi
(U%} 14 - 6- Créer des raster
4 "'-' {D%) 15 - 7- Analyser / Ro
“' (0%) 16 - - Extraire les
4 £ (0%)17 - Garder les I

x|

1 =

J'Q}@ &

L)

) Points  (C

) Faces

") Edges

=
Configuration
Configuration

=]
< I [ I
Gestionnaire de modéle & s
Aucun élément - E [
Mom 1 Type
Configurateur ditem =
Aucun elément dans la vue 3D b
MNom  Waleur
[ Replacer & la position par défaut ]

[ Appliquer | @1 Au

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

Etape 16 : Métriques de points (XYZ)

permet de calculer les métriques de points par couronne

X Configuration des résultats d'entrée (PB_StepComputePointMetrics (20])

MNom des résultats Etape

Aide

(2]

4 p
i [V] Liste de readers ONF_StepAddLASDataToPlots (19)

Séléction des données d'entrée

[=][& =]

Données dispenibles

4 |iste de readers

4 Fichier

4 Clusters isolés (grp)

Sceéne extraite [Point scene]

Données LAS placette [LAS Point attributes shorteut]

MMprise
Emprise (Buffer) [2D box]

Scéne [Point sceng]

All Attributs [LAS point attributes]

= ®
Actions F X
v Information
] @ Information Item
v Selection
[#] [y Sélection
= [l
S€l.  Données recherchées
cbGeaus]
& Groupe [Group]
& Groupe [Group]
[¥]  Scéne [tem with points]
] Attributs LAS [LAS point attri..
L= mprse de la plac
[C]  Emprise de la placette [2D ar...
[ Scéne[ltem with points] wues
Attributs LAS [LAS point attri...
8 X
OK ] [ Cancel
Effacer I [] Disable

SAEINC N AIEREAN-A -
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Gestionnaire d'étape

Nom
4 Flux d'étapes
4 "..« (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de read
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9- Remplissage des trous
4 () (0%)10 - 2- Filtre Gaussien

4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum

4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v|

4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil

4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster

4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Roy

4 [ (0%)16 - 8- Extraire les

4 [ (0%)17 - Garder les I

o

Gestionnaire de modéle &

Aucun élément

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

[ Appliquer } [¥] aut

» @ [E] o

Configuration

Nom des étapes

Favoris
Charger
Exporter

&l Flux
Points
Géométrie 3D

Voxels
Géométrie 2D
&l Rasters / Images

Autres
Travaux en cours (Beta)

[ Replacer & la position par défaut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

€ Etapes 17587:‘

# | Métriques séléctionnées

Ajouter tout

} [ Supprimer J [ Supprimer tout

CT_CloudMetrics
ONF_MetricNbyLASClass
ONF_MetricMinMaxLASFields
ONF_MetricQuantiles
ONF_MetricNApexMean

ONF MetricLASPointCrown

ONF_MetricPointciwnShape

ONF_MetricPointCrownShape

J.

[¥] NbPts_info_5m
[¥] NbPts_infim

[¥] NbPts_inf2m

V| NbPts_inf3m

[¥] NbPts_infam

[¥] NbPts_infSm

V| MeanDistZ_inf0_5m
[¥] MeanDistz_infim
[¥] MeanDistZ_inf2m
[¥] MeanDistz_inf3m
[¥] MeanDistz_inf4m
[¥] MeanDistZ_inf5m

2l aa Aol im&r T

=]
Actions F X
2, £ Information
[7] €@ Information Item
v Selection
[¥] [+ Sélection
%
-
Actions i Synchronisation des vues [
09 2 X
Cancel
Effacer [ pisable

2= »

€ k| |€|@| mE| €|
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Gestionnaire d'étape
Nom

4 Flux d'étapes
4 "..« (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de read
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9- Remplissage des trous
4 () (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v|
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil
4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster
4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Roy
4 [ (0%)16 - 8- Extraire les
4 [ (0%)17 - Garder les I

» @ [E] o

G Etapes

Nom des étapes

Favoris
Charger
Exporter

&l Flux
Points
Géométrie 3D

Voxels
Géométrie 2D
&l Rasters / Images

Ed

Configuration

E| Métriques séléctionnées

Supprimer Supprimer tout

CT_CloudMetrics
ONF_MetrichbyLASClass
OMF_MetricMinMaxLASFields

OMF_MetricPointCrownShape
OMF_MetricLASPointCrown

Information
[7] €@ Information Item

Selection
[¥] [+ Sélection

=] OMNF_MetricQuantiles
OMF MetrichApexiean
. = | OMF_MetricLASPointCrown *
UNF_MetncPointCrownshape
Gestionnaire de modéle & Autres -
Travaux en cours (Beta) Pen_5m
Aucun élément v @ l '
Actions i Synchronisation des vues
Nom 1 Type og 2 X
OK ] [ Cancel
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
[ Replacer & la position par défaut
[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue
[ Appliquer } V| Aautg P 9 ol Effacer

2l oo €&k € Bl m el
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Gestionnaire d'étape

Nom
4 Flux d'étapes
Pl = (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 [) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 ’.y (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de read
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
< (09) 9 - Remplissage des trous
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v|
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil
4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster
4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Roy
4 ) (0%)16 - 8- Extraire les

4 7 (0%)19 - 4- Ajoute

£

Ex|@

3. I q @ @ [E] 2

(2]

i

4 [ (0%)17 - Garder les I

G Etapes

Re

Nom des étapes

Favoris
Charger
Exporter

&l Flux
Points
Géométrie 3D
Voxels
Géométrie 2D

&l Rasters / Images

(=]

Configuration

B
< m L
Gestionnaire de modéle -] Aures
Travaux en cours (Beta)
Aucun élément v @ [
Nom 1 Type
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D
Nom Valeur

[ Replacer & la position par défaut

Appliquer

| [@ Aut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

e resllEEaEEE
@@@ @ Items () Points (©) Faces () Edges

Etape 17 : Métriques de rasters

permet de calculer les métriques raster (MNS) par

couronne

] Configuration des résultats d'entrée (PB_StepComputeRasterMetrics (22))

Etape Aide
D

4 Ppints
ﬁ Liste de readers PB_StepComputePointMetrics (21) I

Nom des résultats

« Raster »

Séléction des données d'entrée |

Information
[7] €@ Information Item
Selection
[¥] [+ Sélection

Choisir « Image Modifiée » comme —

Données disponibles Sél.

4 Liste de readers
4 Groupe

Données recherchées

4 Fichier
4 (Clusters isolés (grp)
Cluster isolé [Raster<float>]
Masque [Raster<quint8>] 1
Image Modifiée [Raster<float>]  [V]

Emprise [2D box] =
Emprise (Buffer) [2D box]
MNS [Raster<float>]

Trous remplis [Raster<float>]
Image filtrée [Raster<float>]
Maximum [Raster<qint32>] 7]

Maximum filtrés [Raster<qint32>] E

Watershed [Raster<qint32>]
Clusters modifiés [Raster<qint32>]

* [Grou
Groupﬁroup]
Groupe [Group]
Raster [Raster]
Raster [Raster]

Raster [Raster]

1
Emprise de la placette [2D area shape]
Emprise de la placette [2D area shape]

Raster [Raster]
Raster [Raster]
Raster [Raster]
Raster [Raster]
Raster [Raster]
Raster [Raster]
Raster [Raster]

sation des vues

Effacer

[ pisable
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i = £ SEEEEDEE o
[E @ EJ @ Items () Points () Faces (O Edges v Tfarration

[T @ Information Item
v Selection

Etape 17 : Métriques de rasters

Nom

4 Flux d'étapes
4 ) (0%)4 - Créer une liste de readers 1*2"3’1
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 =) (0%) 6 - Boucle sur les groupes

4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de read{ o des étapes m
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax) _

2 Favon
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous C:’;;:r
] = (0%) 10 - 2- Filtre Gaussien Exporter

4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum Flux | Métriques séléctionnées
4 ) (0%)12 - Filtrer les maxima par v, Points

4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floodil Géométrie 3D [ Ajouter tout [ supprimer || supprimertout || —

4 7 (0%)14 - 6- Créer des raster poct :

, Géométrie 2D ONF_MetricRasterCrown [ [¥] volume

5 _(,0%) 15 - 7- Analyser / Ro{ EEIER I ONF_MetricRasterCrown [¥] slope_max
4 [ (0%) 16 - 8- Extraire les _Metnichasteroegma -
4 [ (0%)17 - Garder les I P & | ‘»/ | slope_min
4 ) (0%)19 - 4- Ajoute L
& || slope_sd

< m N [¥] slope_Q25
[¥] slope_Q50

Gestionnaire de modéle 8 Autres
Travaux en cours (Beta)

Aucun élément - @ [ 3

[¥] slope_Q75

Actions 1 Synchronisation des vues [

Nom 1 Type o 5 x
] [ Cancel
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
Replacer & la position par défaut
[ PRI } 7] Aut [¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer ] [ Disable

IOFZ | 20| € ] |€C Bl €|
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o @00 HEI|e » 2 21 1 @E X 40
i = £ SEEEEDEE o
[E @ EJ @ Items () Points () Faces (O Edges v Tfarration

[T @ Information Item
v Selection

Etape 17 : Métriques de rasters

Nom
4 Flux d'étapes
Pl = (0%) 4 - Créer une liste de readers 1*2"3’1
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles

4 [ (0%) 6 - Boucle sur les groupes Configuration

4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de read{ o des étapes Configuration
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax) —

- F i
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous C:’;;:r
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien Exporter

4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximum Flux 5| Métriques séléctionnées

4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par v| Points 7
4 09135 Wateshed (oo g e | oo (ot | [¥] Minkieight 3
= = oxels [
4 [ (0%)14 - 6- Créer des raster Géométrie 2D LIF_MetricVolume ONF_MetricRasterCrown [¥] MaxHeight

4 [ (0%)15 - 7- Analyser / Ro|
2 () (0%) 16 - 8- Extraire les
4 [ (0%)17 - Garder les I 4

4 7 (0%)19 - 4- Ajoute

£

=3

ONF MetricRasterCrown SEG_MetricRasterSegma

&l Rasters / Images
SEG_MetricRasterSegma

|¥| MaxHeight_X

|V| MaxHeight_Y

rownArea

| CentroidX

|| CentroidY

@l e
Gestionnaire de modéle &8 Autres (¥ Eccentricity
Travaux en cours (Beta) [¥] solidity

Aucun élément v @ [ 3 [¥] HtoAratio

m

Actions 1 Synchronisation des vues [

[¥] cw ‘
Nom 1 Type || CVmax i 8 x
|¥| CentroidShift
[¥] Vextent Elug Elase Fufioksd
|| CrRatio
[¥] Diameter
2] i) .
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur
Replacer & la position par défaut
[ PRI } 7] Aut [¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer ] [ Disable

IOFZ | 20| € ] |€C Bl €|
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Gestionnaire d'étape 2 X

Nom
4 Flux d'étapes
4 "..« (0%) 4 - Créer une liste de readers
o (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes
4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de rea
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9- Remplissage des trous
4 5 (0%)10 - 2- Filtre Gaussien ‘
4 [/ (0%) 11 - 3- Détécter les maximur
4 ) (0%)12 - Filtrer les maxima par
4 [0 (0%)13 - 5- Watershed (flooy
4 ) (0%)14 - 6- Créer des rast
4 & (0%)15-7- Analyser /R
4 5 (0%)16 - 8- Extraire le
4 [ (0%)17 - Garder les
4 7 (0%)19 - 4- Ajou
4 [ (0%) 21 - Métri +

» @ [E] o

Gestionnaire de modéle &

Aucun élément

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

[ Appliquer } [¥] aut

Flux

Points

Géométrie 3D
3l Voxels

Géométrie 2D

Rasters / Images

Travaux en cours (Beta)

[ Replacer & la position par défaut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

[i] @ @ @ Items () Points () Faces () Edges

5| Configuration (PB_StepExportAttributesinLoop (23))

(2 )=

I Activer export ASCII tabulaire (1 fichier en tout)

(V] Activer pligper

Activer export raster (1 fichier / tour / métrique)

Annuler

[T] Activer

L'export raster nécessite une grille de placettes (désactiver si pas de résultat valide)

Activer export vectoriel (1 fichier / tour)

Export dans une boude (cas normal, décocher en cas d'usage hors boude)

[¥] Activ

V| Activer

Actions F X
2, £ Information
[7] €@ Information Item
v Selection
[¥] [+ Sélection
Actions i Synchronisation des vues [
Log F X
Effacer [ pisable

2l oo €&k € Bl m el
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o OO0 HE| e

o © @ @E K 4 e
e B ]E o

o I (| ] (M) () (86 | @ e © Pone © rocs © i v

4 Flux d'étapes ] [T @ Information Item
4 ©) (0%)4 - Créer une liste de readers ¥ Selection

e s Etape 18 : Export d'attributs dans une i st
boucle

4f0 (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide derea | o des étapes

4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)

2 [ (0%)9- Remplissage des trous |
4 ) (0%)10 - 2- Filtre Gaussien 7
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximu
= (0%)12 - Filtrer les maxima par | Configuration des résultats d'entrée (PB_StepExportAttributesinLoop (23)) o B
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floo: |
S ﬁ (0%) 14 - 6- Créer des rast Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée !
4 [0 (0%)15-7- Analyser/ R‘ . ﬁ 2 Données disponibles Sél. Données recherchées 4]
a5 (0%) 16 - 8- Extraire lei : [¥] Liste de readers PB_StepComputeRasterMetrics (22) I 4 Liste de readers Lw
4 [ (0%)17 - Garder les 3 EuroSDR format for SimpleTree QSMS 4 Resultat compteur 4 Groupe LU Groupe [Group]
4 ) (0%)19 - 4- Ajou SimpleTree DTM,CHM to ply Export [] Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6) 4 Fichéelr S [ groupe [lgroup]] Y
= g SimpleTree file Export 4 Clusters isolés (grp roupe [Group
< = ) g Mét" ) ' s e g . ) ) Cluster isolé [Raster<float>] Item (avec XY) [Item] v
Masque [Raster<quint8>] Item [ltem] ¥
Gestionnaire de modéle & . ' . 1. Choisir « Attributs des cOUroNNEs »  muy mage Modfiée [Rastescfionis] e
& Flux
A = S Points comme « ltem (aveC XY) » ¢ Attributs des couronnes [Attribute list] Item (avec XY) [ltem] =
> 3l Géométrie 3D Beah H — IDCluster Attribut Item (avec XY)
Nom 1 Type 3 Voxels 2 ChOISIr K XMaXHelght » et *’ MaxHeight Attribut Item (avec XY) =
Géométrie 2D « YMaxHeight » comme « X » et « Y » XMaxHeight X :
&l Rasters / Images . . YMaxHeight Y -
¥ Maillages 3. Cocher les attributs (« Attribut Item ») MinHeight Attribut Item (avec XY)
Métriques CrownArea Attribut Item (avec XY)
; Autres XCentroid Attribut Item (avec XY) Y
Travaux en cours (Beta) YCentroid Attribut Item (avec XY) v
Eccentricity Attribut Item (avec XY)
Solidity Attribut Item (avec XY)
HtoAratio Attribut Item (avec XY)
CVmax Attribut Item (avec XY)
CentroidShift Attribut Item (avec XY)
Vextent Attribut Item (avec XY)
CrRatio Attribut Item (avec XY)
Diameter Attribut Item (avec XY)
Circularity Attribut Item (avec XY)
Configurateur ditem 8 ScoreEccentricity g Attribut Item (avec XY)
ScoreSolidity ] Attribut Item (avec XY)
Aucun élément dans la vue 3D ~ ScoreCVmax [ Attribut tem (avec XY)
< [ i "B Score [T]__Attribut Item (avec XY) 3
Nom Valeur [ ] [ — ]
OK an
[ Replacer & la position par défaut ]

o ] @] Autd [V] Replacer au démarrage 3 la derniére position connue s ] [ Disable

S EIRCRNAAEREAr-A -0
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Gestionnaire d'étape & X @ B E] @ @ E = Actions & X
Nom = ‘ @ Items () Points (0) Faces () Edges , . Information i
4 Flux d'étapes | [T @ Information Item

4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers 5 I . A\ - felection
2 095 Ko e cnprcs e s = Etape 18 : Export d'attributs dans une M Jysmicn
4 ) (0%) 6 - Boucle sur les groupes Red Clapes &
4 [ (0%)7 - Charger des fichiers a l'aide de rea |  nom des étapes
e . boucle
4 [0 (0%)9- Remplissage des trous |
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien 7
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximut
& 77(0%) 12 - Filtrer les maxima par | 7| Configuration des résultats d'entrée (PB_StepExportAttributesinLoop (23)) = @
4 (2 (0%)13 - 5- Watershed (floor
S g (0%) 14 - 6- Créer des rast Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée l
40 (0R)15-7- Analyser / R‘ ; y - Bg 2 Données disponibles Sél. Données recherchées w
7 = (0%) 16 - 8- Extraire Iei 0 [¥] Liste de readers PB_StepComputeRasterMetrics (22) I 3 =] - !
4 [ (0%)17 - Garder les | 3 EuroSDR format for SimpleTree QSMS 4 Resultat compteur 2 4 Métriques [Attribute list] [¥] |Item [Ttem]
4 5 (0%)19 - 4- Ajou SimpleTree DTM,CHM to ply Export [] Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6) X_Apex ;@ Attribut Item il
= b aFi e ' Y_Apex /| Attribut Item -
4 [0 (0%) 21 - Métri < SimpleTree file Export _Ap @
T & %) s e S S hchie R SE e ’ Z_Apex V| Attribut Item —
/ NbPts_inf0_5m []  Attribut ltem Q
o 8 . : pas 1.  Choisir « Métriques [attribute list] » Mok i g Ambot e S
3l Flux | ¥
: : 7 t 5|
PR 3 (] | RS comme « Iltem » zxts_!ngm é ﬁgrfzut ;:em ® =
& Géométrie 3D H H S_Intdm L riout ltem
——— s 2. Cocher les attributs (« Attribut Item ») L B it g .
Géométrie 2D MeanDistZ_inf0_Sm V] Attribut Item c
& Rasters / Images MeanDistZ_inflm (V] Attribut Item (2}
M Maillages MeanDistZ_inf2m i Attribut Item 6
& Métriques MeanDistZ_inf3m %{] Attribut Item wn
o Autres MeanDistZ_infdm ‘f Attribut Item 3
Travaux en cours (Beta) MeanDistZ_infSm lj Attribut ftem R
MeanAngle_inf0_S5m [V]  Attribut Item —+
MeanAngle_inflm [¥]  Attribut Item .
MeanAngle_inf2m [V]  Attribut Item O
MeanAngle_inf3m [¥]  Attribut tem %
MeanAngle_infém [ Attribut Item wn
MeanAngle_infSm Attribut Item S
MeanDistXY_inf0_5m Attribut Item D~
MeanDistXY_inflm [V]  Attribut Item ()
MeanDistXY_inf2m [Vl  Attribut tem 8
MeanDistXY_inf3m [V]  Attribut Item )
Configurateur ditem 8 MeanDistXY_infdm 7] Attribut Item QL
MeanDistXY_infSm V| Attribut Item a
Aucun élément dans la vue 3D Y DistXY_0_5m [¥]  Attribut Item N 0
< [Q I J » DistXY 1m 7] Attribut frem
Nom Valeur [ ] | ]
OK Cancel
[ Replacer & la position par défaut ]
- = . . " B -
PRI ] @] Autd [¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue [ s ] [ Disable
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Gestionnaire d'étape & X @ B E] @ @ E = Actions & X
Nom = ‘ @ Items () Points (0) Faces () Edges , — Information i
4 Flux d'étapes J ] i ) InformatiorTItem

4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers 5 I . A\ ¥ Selection
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles Et p 1 8 a E p t d tt b t d @l I Sélection
4 [/ (0%)6 - Boucle sur les groupes Rech a e ° X O r a rl u S a n S u n e
4 [ (0%)7 - Charger des fichiers a l'aide de rea |  nom des étapes
4 7 (0%)8 - Créer DSM (Zmax) i bOUCIE
4 [ (0%)9- Remplissage des trous |
4 7 (0%) 10 - 2- Filtre Gaussien 7
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximut
s @ (0%) 12 - Filtrer les maxima par n Configuration des résultats d'entrée (PB_StepExportAttributesinLoop (23)) ?@
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floo: |
S g (0%) 14 - 6- Créer des rast Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée
Pl (0%) 15 - 7- Analyser / R‘ 2 ) 4 Re 2 Données disponibles Sél. Données recherchées -~
4 () (0%)16 - 8- Extraire Igi P I [¥] Liste de readers PB_StepComputeRasterMetrics (22) I Size X [[]  Attribut tem
4 [ (0%)17 - Garder les | [ EuroSDR format for SimpleTree QSMS 4 Resultat compteur Y Size Y [C]  Attribut Item
4 7 (0%)19 - 4- Ajou SimpleTree DTM,CHM to ply Export [I}Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6) ez » = i !
42 (0%) 21 - Métri SimpleTree file Export v 4 Meétriques calculées [Attribute list] |£ Iten_'l [Ttem] L

T s r cn - er adapt: ) yase I volume ﬂ Attr!but Item
i , / slope_max [¥]  Attribut Item
o 8 1.  Choisir « Métriques calculées slope_min ¥]  Atribut em
- ttribute list] » comme « Item » g o o

s - (B)(E] | [ 2 ! | croy ] B L =

——— s 2. Cocher les attributs (« Attribut Item ») s g B ek :
Géométrie 2D slope_Q75 [¥]  Attribut tem
& Rasters / Images rumple [¥]  Attribut Item
3 Maillages AL - T
& Métriques MaxHeight "1 Attribut Item
N Autres MaxHeight_X [T Attribut tem
Travaux en cours (Beta) MaxHeight_Y 2 Attribut ftem
CrownArea []  Attribut Item
CentroidX []  Attribut Item
CentroidY [T Attribut Item
Eccentricity [T]  Attribut tem
Solidity [7]  Attribut Item
HtoAratio []  Attribut Item
CVmax [T Attribut Item
CentroidShift [T]  Attribut Item
Vextent [T Attribut Item
CrRatio [T Attribut Item
Confiqurateur ditem 8 Diameter g Attribut Item
Circularity "] Attribut Item
Aucun élément dans la vue 3D Y D [7]  Attribut Item

< [Q I "B Name [T1 Attribut Ttem =
Nom Valeur
[ OK ] [ Cancel ]
[ Replacer & la position par défaut ]
PRI ] @] Autd [V] Replacer au démarrage 3 la derniére position connue [ Effacer ] [ Disable
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Gestionnaire d'étape

Nom
4 Flux d'étapes
4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 [/ (0%)6 - Boucle sur les groupes
< (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de rea
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
2 [ (0%)9- Remplissage des trous
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
4 (2 (0%)11 - 3- Détécter les maximu
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par
4 {2 (0%)13 - 5- Watershed (floo:
4 [ (0%)14 -6- Créer des rast
4 (2 (0%)15 - 7- Analyser / B
4 [ (0%)16 - 8- Exrairele
4 [ (0%)17 - Garderles |
2 2 (0%)19 - 4- Ajour
4 [ (0%) 21 - Métri +

< | n | »

@) (o) (o) () (@) (&) (1) (&) (=

‘ Q@ Items () Points

-
4 €

() Edges

") Faces

Gestionnaire de modéle g

Aucun élément

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

EuroSDR format for SimpleTree QSMS
SimpleTree DTM,CHM to ply Export
SimpleTree file Export

& Flux

3l Points

& Géométrie 3D
3l Voxels

Géométrie 2D

&l Rasters / Images

@ Maillages

& Métriques

&l Autres

Travaux en cours (Beta)

=]
Configuration

Etape 18 : Export d'attributs dans une
boucle

Information
[ o Information Item

Selection
[¥] [ Sélection

| n Configuration des résultats d'entrée (PB_StepExportAttributesinLoop (23))

B

Appliquer ] [¥] Autg

(

Replacer & la position par défaut

J

[V] Replacer au démarrage 3 la derniére position connue

Nom des résultats Etape Aide Séléction des données d'entrée
4 Résultat @ Données disponibles Sél. Données recherchées
[V] Liste de readers PB_StepComputeRasterMetrics (22) 4 Compteur
4 Résultat compteur 2 4 g V] Groupe [Group]
I |¥] Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6) I Compteur [Loop counter] [¥] Compteur [Loop counter]
X
° s Lo e I
Définir le compteur !
<[ I "B
[ ofy ][ concel ]
[ Effacer ] [ pisable
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o

MNom
4 Flux d'étapes
£ ':-" (0%) 4 - Créer une liste de readers
s £ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
a7 (0%)6 - Boucle sur les groupes
4 "'.,.'J (0%) 7 - Charger des fichiers a I'aide de rea
s 7 (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 ';.r‘] (0%) 9 - Remplissage des trous
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien 7
4 50 (0%)11 - 3- Détécter les maximur|
4 [ (09)12 - Filtrer les maxima par|
4 ) (0%)13 - 5- Watershed (floos
5 [ (0%)14 - 6- Créer des rast
4 3 (0%)15 - 7- Analyser /R
4 [ (0%)16 - & Extraire le|
4 70 (0%)17 - Garder les |
4 [ (09)19 - 4- Ajour
4 [ (0%) 21 - Métri |

Gestionnaire de modéle =

Aucun élément - E [

Mom 1 Type

Configurateur ditem =

Aucun elément dans la vue 3D b

MNom  Waleur

T @E X 40

: = x g x
Gestionnaire d'étape (& @ Actions 5
@ Items () Points () Faces () Edges v Information
] @ Information Item
|§| ' . v : Selection
i Etape 18 : Export d'attributs dans une L
R Configuration p ° p
Nom des étapes Configuration b I
Favoris O u C e
& Charger
Bl Exporter
X Configuration (PE_StepExportAttributesInLoop (23]) @
Export ASCII tabulaire (1 fichier en tout)
I [ Choaiy-gu fichier Agmies
Export vectoriel (1 fichier / tour)
y Prefixe pour les fichiers exportés
" Choix du format d'export [GDAL ESRI Shapefile - ] Iﬂbmd‘lronlsahon des vues
Log F X
Répertoire d'export {vide de préférence)

& Rasters / Images Plugin_Base initialisé

& Maillages S

3 MEtriques

3 Autres

& Travaux en cours (Beta)

Replacer & la position par défaut ]

|| Replacer au démarrage & la derniére position connue Effacer [ Disable

Appliquer J [¥] Autq

SAEINC RN AR AN -
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~n © ) © & © 20
Gestionnaire d'étape

| Nom
|a Flux d'étapes
4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%) 5 - Ajout des emprises de dalles
4 7 (0%)6 - Boucle sur les groupes
4 [ (0%)7 - Charger des fichiers a l'aide de rea
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous E
4 [ (0%) 10 - 2- Filtre Gaussien
4 [ (0%) 11 - 3- Détécter les maximut
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floo:
4 [ (0%)14 - 6- Créer des rast
4 [ (0%)15-7- Analyser /R
4 [ (0%)16 - 8- Extraire le
4 [ (0%)17 - Garder les
4 [ (0%)19 - 4- Ajou
4 [ (0%) 21 - Métri ~

< i »

Gestionnaire de modéle =

LE

Y
)

Aucun élément v

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

[
| Nom Valeur

[ Appliquer ‘ V| Aut

=2l > B 21 H @ @ E] 2 { ®

’ % \ Q) Items Points

G Etapes 23

Configuration

‘ Configuration

Nom des étapes

m

Replacer & la position par défaut

V| Replacer au démarrage 3 la derniére position connue

Faces

Sl EEEmEE

Edges

5| Configuration (GDAL GeoTIFF) -2 ][

I Nom adaptatif (dans une boudle) [¥] I [_AQ?E%E_’_J

[ Annuler [

o || e || &R
- || &l %
Actions F X
2, £ Information |
© Information Item ‘
v Selection
7| [ Sélection

Actions | Synchronisation des vues

Log & X

Effacer | | Disable

Oz 2|0 € > |6 ®:|m|E|
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Gestionnaire d'étape

Nom
4 Flux d'étapes
Pl = (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 [ (0%)6 - Boucle sur les groupes
4 'g (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de rea
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous E
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximut
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floos
4 [ (0%)14 - 6- Créer des rast|
4 [ (0%)15-7- Analyser /R
4 [ (0%)16 - 8- Extraire le -
4 [ (0%)17 - Garder les
4 7 (0%)19 - 4- Ajou
4 [ (0%) 21 - Métri |

» & [E] o

Q@ Items

[ )

~) Points

< n »
Gestionnaire de modéle &
Aucun élément v [ E
Nom 1 Type
Configurateur dlitem (]
Aucun élément dans la vue 3D A
Nom Valeur

[ Appliquer } 7] Aut

=]

Configuration
Configuration

-

m

Replacer & la position par défaut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

*) Faces

Edges

Etape 19 : Export Raster/Images — GDAL

Geotif

A Configuration des résultats d'entrée (GDAL GeoTIFF (24))

4 Ré

Nom des résultats

Etape

[V] Liste de readers
| Liste de readers
| Liste de readers
| Liste de readers
| Liste de readers
| Liste de readers
| Liste de readers

Liste de readers
| Liste de readers
Liste de readers
| Liste de readers

| Liste de readers

| Liste de readers

Compteur

| Liste de readers
[ Liste de readers

| Liste de readers

4 Résultat compteur

) Compteur

4 Nom de base (optionnel)

| Liste de readers

71 licte de readere

PB_StepComputeRasterMetrics (22)

ONF_StepAddLASDataToPlots (19)
ONF_StepFilterElementsByXYArea (17)
SEG_StepExtractPointsByCluster02 (16)
SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15)
SEG_StepSeparateClusters (14)
SEG_StepComputeWatershed (13)
ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12)
SEG_StepDetectMaxima (11)
SEG_StepGaussianfFilter (10)
LIF_StepPitFilling (9)
ONF_StepComputeDSMOnly (8)
PB_StepUseReaderTolLoadFiles (7)
PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)
PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)
ONF_StepAddTileXYAreas (5)
PB_StepCreateReaderList (4)

PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)

PB_StepComputeRasterMetrics (22)

DR StenlamnitaDainthetrice (911

10

Aide

m

Actions & X
[ Information
[l o Information Item
v Selection
[¥] [+ Sélection
= [-EfE]
Séléction des données d'entrée
| Données disponibles Sél. Données recherchées 2
Edge of Flight Line [Point attributes] | Item[]
Intensité [Point quintl6 attributes] | Hem(]
Classification [Point quint8 attributes] | HKem[]
User Data [Point quint8 attributes] Tl hem[]
Point Source ID [Point quintl6 attributes] Item []
Scan Angle [Point qintl6 attributes] P Item []
GPS Time [Point double attributes] F Item []
Color [Point color attributes] Item []
Red [Point quintl6 attributes] | Item[] —
Green [Point quintl6 attributes] Item []
Blue [Point quintl6 attributes] Tl Hem[] 8 X
Wave Packet Descriptor Index [Point quint8 attributes] Item []
Byte offset to waveform data [Point quint64 attributes] Item []
Waveform packet size in bytes [Point quint32 attributes] [ Hem[)
Return Point Waveform Location [Point float attributes] [] TItem []
NIR [Point quintl6 attributes] Item []
| .
Trous remplis [Raster<float>] T
Maximum [Raster<qint32>] Item []
Maximum filtrés [Raster<qin | Iem[]
Watershed [Raster<qint32> p Item []
Clusters modifiés [Raster; T Item [] =
| OK ] [ Cancel
Effacer ] [ pisable
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Gestionnaire d'étape 2 X

Nom

calp 5

& @ & d @

() )5 ] o o o

*) Faces

4 Flux d'étapes
4 E'.« (0%) 4 - Créer une liste de readers
4 [ (0%)5 - Ajout des emprises de dalles
4 [ (0%)6 - Boucle sur les groupes
4 'y (0%) 7 - Charger des fichiers a l'aide de rea
4 [ (0%)8 - Créer DSM (Zmax)
4 [ (0%)9 - Remplissage des trous E
4 [ (0%)10 - 2- Filtre Gaussien
4 [ (0%)11 - 3- Détécter les maximut
4 [ (0%)12 - Filtrer les maxima par
4 [ (0%)13 - 5- Watershed (floo:
4 () (0%)14 - 6- Créer des rast|
4 [ (0%)15-7- Analyser /R
4 [ (0%)16 - 8- Extraire le -
4 [ (0%)17 - Garder les
4 7 (0%)19 - 4- Ajou
4 [ (0%) 21 - Métri |

< I »

Gestionnaire de modéle &

- [&) (1

Aucun élément

Nom 1 Type

Configurateur dlitem (]

Aucun élément dans la vue 3D A

Nom Valeur

[ Appliquer } 7| Aut

(=)

Configuration
Configuration

-

m

Replacer & la position par défaut

[¥] Replacer au démarrage & la derniére position connue

[lev) [ome ] (=) (@] (@) (7] (2] () () (&) () (&) [=

Actions F X
Edges | Information
[7] €@ Information Item
v Selection
. [¥] I3 Sélection
Etape 19 : Export Raster/Images — GDAL
Geotif
A Configuration des résultats d'entrée (GDAL GeoTIFF (24)) o ||=E
Nom des résultats Etape Aide 4 || Séléction des données d'entrée
2] | Données disponibles Sél. Données recherchées
V| Liste de readers  PB_StepComputeRasterMetrics (22) 4 I
| Liste de readers  PB_StepComputePointMetrics (21) 4 g [¥]  Groupe [Group]
|| Liste de readers  ONF_StepAddLASDataToPlots (19) Compteur [Loop counter] [¥] Compteur [Loop counter]
| Liste de readers  ONF_StepFilterElementsByXYArea (17)
["] Liste de readers  SEG_StepExtractPointsByCluster02 (16) |
| Liste de readers  SEG_StepAnalyzeAndFitCrowns (15) 3
| Liste de readers ~ SEG_StepSeparateClusters (14)
|| Liste de readers  SEG_StepComputeWatershed (13)
["] Liste de readers  ONF_StepFilterMaximaByNeighbourhood (12) [—
| Liste de readers SEG_StepDetectMaxima (11)

Liste de readers ~ SEG_StepGaussianFilter (10) a x

Liste de readers  LIF_StepPitFilling (9)

Liste de readers  ONF_StepComputeDSMOnly (8)
| Liste de readers  PB_StepUseReaderToloadFiles (7)
[ Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)
["] Liste de readers ~ PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)
[7] Liste de readers  ONF_StepAddTileXYAreas (5)
" | Liste dereaders  PB_StepCreateReaderList (4) I}

4 Résultat compteur - 2]

|| Compteur PB_StepBeginLoopThroughGroups02 (6)

Liste de readers B_StepComputeRasterMetrics (22)
[l licta da readare StenCamnidaDainthlatrice (1)

m
oK ] [ Cancel
Effacer [ pisable

% AlENs

€ k| |€|@| mE| €|
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n @0 0E|e 20 =1 > I 41 H @ @ E] 2 g @
5 5 = X (47 = = e 7 — 3 X
Gestionnaire d'étape =] l@] D~ Sync ‘ @ @ - ‘ | T i [ 2 ‘ L rv| — Actions -]
Nom '\ i L\) % [E @ N Q@ Items Points (©) Faces Edges [ Information
4 Flux d'étapes | ‘ ] o Information Item
4 [ (0%)4 - Créer une liste de readers @€ ctapes 52 B4 . ?electlon
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2. Visualisation des résultats dans ArcGis
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