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ﬂ_@ Chaire de recherche
CRSNG/Hydro-Québec sur le contréle de la croissance des arbres
|

AXE 1: Croissance de l'arbre et de sa cime

Gmfrenfre Ja Jynam z'yue de Ja croissance de larbre et de sa cime en relation avec sa

fﬁy&iofOJie, sa morjo/fofo{gz'e, son architecture et son environnem ent.

AXE 2: Stabilité biomécanique
Euafz’er Ja c[:}/nam 2'7 ue de Ja stabilité biom écani?ue des arbres enﬁnctz'on des conditions
structurales et b'z'o(]aﬁj}/o“z'g ues.

AXE 3: Modélisation de la croissance
:ﬁe’vefOJaJaer des modéles et a{yoritﬁm es pour perm ettre fe suivi etfa(]ore’cfz'ctz'on de Ja croissance
des arbres enﬁnctz'on des conditions Ez'ojaﬁj}wz'?uea retrouvées sur fensem ble du Qe’[ec.
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Figure 1. Experimental design with the study tree in the center and scaffolding towers to elevate the sprinkler system (A) and
progressive change in tree architecture with increasing ice accretion (B).
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Scanner 3D a lumiére structurée

Xbox Kinect—record for “fastest selling
consumer electronics device”.

Génére un nuage de point coloré en 3D (RGB+D)



%7 uisition du

Acquisition set-up
and stem diameter estimation

Resulting point cloud
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%dcfet al. 2013

Apparatus

Ruler
Asus Xtion Pro

Diameter estimation

Scanner 3D a lumiére structurée

Xbox Kinect—record for “fastest selling

nuage c[eJaoz'ntJ /ﬁow/f : @ect

consumer electronics device”.

Génére un nuage de point coloré en 3D (RGB+D)
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airborne LIDAR
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%a[}we des données : reconstruction tOfO[OjZ'B

La reconstruction: « PypeTree » + VTK

C. Jauvin, S. Delagrange, P. Rochon

Basée sur l'algorithme de Verroust et Lazarus (INRIA)

Le graph des plus proches voisins,
Le graph géodésique ,

La segmentation par la distance
La construction du squelette




Quelques exemples récents

Des bouleaux jaunes de 1.5 m
Détection compléte des axes longs, 60% des rameaux courts

File View Point Cloud Model Reconstruction Help

4m.
ol ‘?198{)3HH§ ?d@%'HBQ%Q§§ I%’ﬁ%%‘f%ﬁ%s, seulement 50% des |

onstruction assistée par l'utilisateur on Psuf



Reconstruction du feuillage grace a des regles allomét

Un peuplier hybride

3 scans (sans feuilles)

aces, volumes, Interception lumiére, p

Alignement de la scene

Squelettisation du nuage de point
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%a[}we des données : reconstruction tOfO[OjZ'B

Hirmare T Ilasstr ot ives of Hhaoathod faoe onooses s s o soaed
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%ta[}we des données : voxelisation

Can we use voxels to relate canopy structure to ice thickness (load)?

R function: vox above

Wamer colour =
less voxels above
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Nock CA, Greene D, Delagrange S, Follett M, Fournier R, Messier C. 2013. In Situ
Quantification ofEXperimenta] Ice Accretion on Tree Crowns Using Terrestrial Laser Scanning. P L oS
ONE 8:e64865.

Nock C, Taugourdeau O, Delagrange S, Messier C. 2013 . Assessing the Potential of Low-Cost
3D Cameras for the Rapid Measurement of Plant Woody Structure. Sensors 13:16216-16233.

+1 article soumis

+2 articles en cours de redaction

pointclouds.org manckl.com
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reconstructme.net danietgm.net -
v f & CloudCompare"?
“ @  CloudCompare
Reconstrucihse R &
h SN, 3D point cloud and mesh processing software

~. %%, Open Source Project



