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Contexte : FUTURMAP est une société spécialisée dans le traitement de données géographiques. Créée en 
2014, nous sommes aujourd’hui  un groupe de plus de 500 collaborateurs, implantés  en France et  à 
Madagascar. Nos 6 départements, Undermap, Buildingmap, Inframap, Citymap, Imerviz et Beyondmap 
interviennent sur la modélisation 3D du socle de la ville intelligente.

Au sein du département Buildingmap, nous réalisons des plans et des maquettes numériques en 3D à 
destination des architectes, géomètres et bureaux d’études.

Pour maintenir une position d’expert dans le domaine de la modélisation 3D, nous souhaitons travailler 
sur l’automatisation de la création de maquettes 3D de bâtiments.

Description du stage : 

Le sujet proposé s'inscrit dans la continuité des travaux menés au LIRIS sur l’automatisation de la création 
de maquettes BIM à partir de nuages de points.

La  première  étape  de  ce  processus  consiste  à  détecter  automatiquement  les  principaux  éléments 
structuraux dans des nuages de points de bâtiments. Dans un premier temps, l’étude se concentrera 
uniquement sur la détection des plans correspondant aux sols, plafonds et murs (extérieurs, intérieurs, 
cloisons, etc.). De nombreux travaux ont abordé cette problématique, voir par exemple [1,2,3] ou la thèse 
d’Hélène MACHER [4]. En s’appuyant sur ces travaux, il  sera nécessaire de développer une méthode 
permettant de détecter ces plans, de les catégoriser et de les regrouper. Par exemple, deux plans verticaux 
représentant les deux côtés d’un même mur devront être identifiés comme appartenant à un même 
élément.

Une attention particulière sera portée aux tests et à la validation des solutions proposées sur un large 
ensemble de modèles issus de scans réels. Selon les données étudiées, il pourra être nécessaire de recourir à 
des méthodes de prétraitement du nuage de points pour améliorer la qualité des détections. Des post-
traitements  pourront  également  être  proposés  afin  d’affiner  les  résultats  obtenus,  par  exemple  en 
régularisant les plans détectés [5].

Dans un second temps, l’étude portera sur la détection d'autres éléments. Il sera possible, par exemple, de 
rechercher des ouvertures (portes, fenêtres…), des cages d’ascenseurs, des escaliers, etc. [6, 7]. 



Pour cette deuxième étape, des méthodes de sémantisation automatique des nuages de points, basées sur 
le machine learning, pourront être envisagées [8, 9]. Là encore, une partie importante du travail consistera 
à tester et valider les solutions sur de nombreuses données réelles.

Aspects techniques :

Le code sera développé en C++, en s’appuyant sur des bibliothèques existantes dédiées au traitement de 
nuages de points et à la géométrie algorithmique. On pourra, par exemple, utiliser PCL [10], CGAL [11], 
Open3D [12] ou CloudCompare [13].

Débouchées : 

En partenariat avec le laboratoire, le projet de fin d'études (PFE) pourra être suivi d’une thèse ou d’une 
proposition d’embauche au sein de l’entreprise.
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