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ANNEXES

ANNEXE 1 : Tutoriel détaillé qui présente les étapes a suivre pour la réalisation d'un Modéle Numérique de
Surface (MNS), d'un Modéle Numérique de Terrain (MNT), d’'une orthomosaique et d’'un modeéle 3D texturé a
partir d'images capturées a l'aide d'un drone, a l'aide du logiciel Agisoft Metashape Professional ; 64 bit, ainsi
que leur exportation dans un format utilisable dans des logiciels SIG. Production personnelle réalisée a I'aide
du cours “MetaShape cours introductif : Création d'un modeéle 3D terrestre” (Michez & Lejeune, 2020).

L'objet modélisé est le quadrat O de cette étude, appartenant a la typologie des zones de jardin, d'une superficie
de 0,25 hectare. Les données utilisées pour cet exercice sont constituées d'un set de 24 photographies qui
couvre l'objet d'intérét avec un recouvrement de 80%, un angle de caméra de 90 degrés et une trajectoire de vol
en tondeuse simple. Laltitude de vol adoptée est de 40 métres au-dessus du niveau du sol, par rapport a la zone
de décollage.

La méthode suivante est transposable a tout type de site et de superficie. Elle est également adaptée aussi bien
a des parametres de vol minimalistes, que maximalistes.

étape 1 : chargement des images
- Ouvrir une session Agisoft Metashape
- Pour charger les images dans un projet, utiliser la commande “Traitements” — “Ajouter des photos .."
- Sélectionner I'ensemble des images qui couvrent la zone a modéliser et cliquer sur ouvrir.
- Une fois les images chargées, enregistrer le projet comme suite : “Fichier” — “Enregistrer sous ..." .

étape 2 : aligner les images
- Appliquer la commande “Traitements” — “Aligner des photos .."
- Choisir les valeurs “La plus haute” et “Estimée” pour les parametres “Précision” et “Présélection
générique”.
- Dans longlet “Avancé”, les options par défaut sont a maintenir : 1,000 et O respectivement pour les
“Limites de points clefs par Mpx” et les “Limites de points de liaison” . Décocher l'option “Ajustement
progressif du modeéle de la caméra”.

* Général

La plus haute

Estimées

- Avancé

Limite de points-clé par Mpx: 1,000

Annuler

Figure 1.1. : Sélection des paramétres pour l'alignement des photos.
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- Lerésultat de l'alignement d'images est un nuage de points Iéger, qui correspond aux points
caractéristiques ayant pu étre associés a plusieurs images. Il peut étre visualisé en trois dimensions
depuis la fenétre “Modéle”.

- Dans l'onglet “Espace de Travail”, le nombre d'images que le logiciel a pu aligner est affiché. Un objet
“Points de liaison” a également été ajouté.

Outils

Attribut

Points de liaison

s points de fiaison

Paramétres ignement

Précision :
17,727 points

Figure 1.2. : Affichage du nuage de points léger

étape 3 : génération d'un nuage de points dense

- Contrairement au nuage de points Iéger, qui représente uniquement les points caractéristiques ayant pu
étre associés a plusieurs images, le nuage de points dense est calculé sur base de I'ensemble des pixels
des images ayant pu étre orientées. Le résultat est donc beaucoup plus riche et va cette fois permettre
une reconstruction fine de la scéne analysée.

- Appliquer la commande “Traitements” — “Construire le Nuage de points ..”"

- Choisir la valeur “Haute” pour le parameétre “Qualité” pour une approche minimaliste, et la valeur “Ultra
haute” pour une approche maximaliste.

- Dans longlet “Avancé”, régler le parametre “Filtrage de la profondeur” sur “Agressif” . Et cocher l'option
“Calculer les couleurs des points”.
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¥ Geénéral » Général
Données sources: Dionnées sources:

Qualite: Ultra-haute

Qualite:

*  fvancé -  Avancé

Filtrage de la profondeur; Agressif Fitrage de la profondeur: Agressif

Calculer la confiance des points Calculer |a confiance des points

Annuler Annuler

Figure 1.3. : Sélection des parametres pour la construction d'un Figure 1.4. : Sélection des parametres pour la construction d'un
nuage de points selon une approche minimaliste. nuage de points selon une approche maximaliste.

- Lerésultat est visualisable en sélectionnant “Nuage de points” dans l'onglet “Espace de Travail”. Le
nombre points du nuage dense passe ainsi de 17 727 points pour le nuage léger a plus de 8,5 millions
pour une qualité haute.

Fichier ~ Editer Yue Traitements Modéle Photo Ortho  Outils

m =

™% Espace de travail (1 morceau, 24 images)

N QUADRAT O (24 images, 17,727 points de

Attribut

Nuage de points

Points

Attributs des points
Cauleur
Normale

Classes des points

Crée (jamais.
points: 8,512,919

T le

Figure 1.5. : Affichage du nuage de points dense.

étape 4 : génération d’'un Modéle Numérique de Surface
- Appliquer la commande “Traitements” — “Construire un MNE .." qui est l'abréviation du Modele
Numérique d'Elévation, qui correspond au Modele Numérique de surface.
- Régler la projection en Lambert Belge 72 (EPSG:31370) pour le parametre “Projection géographique”.
- Conserver les “Données source” sur le “Nuage de points” et maintenir les autres options par défaut.
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* Projection

Type: @ Géograph Planaire Cylindrique

BD72 [ Belgian Lambert 72 (EP: )] 2

Paramétres

Nuage de points

Activée (par défaut) -

5: Toutes Sélectionner...

0.0272531

4096

Annuler

Figure 1.6. : Sélection des paramétres pour la construction d'un MNS.

Le résultat est visualisable en sélectionnant “MNE" dans l'onglet “Espace de Travail”.
Le Modele Numérique de Surface peut ensuite étre exporté au format TIFF en appliquant la commande
“Fichier” — “Exporter” — “Exporter le MNE ..." pour pouvoir étre utilisable dans des logiciels SIG.

Fichier Editer Vue  Traitements Modeéle  Photo

- =

*& Espace de travail (1 morceau, 24 images)

= QUADRAT O (24 images, 17,727 points de

o1 5]

DI1_0539

N
|

(oo 0521

Attribut
MNE
Taille
Systéme de coordonnées

Paramétres de reconstruction

Temps de traitement

Figure 1.7. : Affichage du Modele Numérique de Surface.

étape 5 : génération d’'une orthomosaique
- Appliquer la commande “Traitements” — “Construire une Orthomosaique ...".
Conserver les “Données source” sur le “MNE” et maintenir les autres options par défaut.
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*  Projection

MNE

Mode de fusion : Mosaique (par défaut)

Affines s de raccord

0.0136257
0.0136257
Dimension max (px):
Région
Définir les limites:
Estimer

Taille totale (px):

Annuler

Figure 1.8. : Sélection des parametres pour la construction d’'une orthomosaigue.

- Lerésultat est visualisable en sélectionnant “Orthomosaique” dans l'onglet “Espace de Travail”.
- Lorthomosaique peut ensuite étre exportée au format TIFF en appliquant la commande “Fichier” —
“Exporter” — “Exporter I'orthomosaique ..." pour pouvoir étre utilisable dans des logiciels SIG.

odéle  Photo  Ortho  Outils

% Espace de travail (1 morceau, 24 images)
i QUADRAT O (24 images, 17,727 points de

b o igné)

Attribut L g
(010555

Orthomosaique 1

Taill

3 bandes, uin

Mosaique

MNE

BD72 / Belgian Lambert 72 (EP

Figure 1.9. : Affichage de l'orthomosaique.

étape 6 : génération d'un Modéele Numérique de Terrain
- Pour construire un Modele Numérique de Terrain, il est d'abord nécessaire de classifier les points de sol,

a travers la commande “Outils” — “Nuage de points” — “Classifier les points de terrain .."
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- Les parametres par défaut sont a conserver.

- Appliguer ensuite a nouveau la commande “Traitements” — “Construire un MNE .." mais cette fois, en
sélectionnant les classes de points “Terrain” et “Points Bas (bruit)”

- Régler la projection en Lambert Belge 72 (EPSG:31370) pour le parameétre “Projection géographique”.

- Conserver les “Données source” sur le “Nuage de points” et maintenir les autres options par défaut.

= e Créé {jamais classifi¢)
Toute classe Type: G ique Planaire Cylindrique

BD72 / Belgian Lambert 72 (EPSG::31370) S Terrain

Conserver les points de terrain existant

Paramétres
Anale e = =
Angle n eg): Paramétres

Distance Max Mg prints «/ Points Bas (bruit)

Taille de cellule (m):
= ; Interpolation: Activée (par défaut)
Rayon d'érosion (m): . - d
Classes des paints:
Numéro de retour: e
»  Avancé
Région

Définir les limitas:

Résolution (m): 0.0272531

Taille totale {px): 4096 X 3423

oK Annuler

Figure 1.10. : Sélection des parametres Figure 1.11a. : Sélection des paramétres Figure 1.11b. : Sélection des parametres
pour la classification des points de terrain. pour la construction d'un MNT. pour la construction d'un MNT.

- Lerésultat est visualisable en sélectionnant “MNE” dans l'onglet “Espace de Travail”.
- Le Modele Numérique de Terrain peut ensuite étre exporté au format TIFF en appliquant la commande
“Fichier” — “Exporter” — “Exporter le MNE ..." pour pouvoir étre utilisable dans des logiciels SIG.

Fichier  Editer Vue Traitements Modéle Photo Ortho  Qutils

. = TN -

Ortho

*B Espace de travail {1 morceau, 24 images)

19 paints, Qualit

- ‘.NFHLDSJN
e o_0522 |8 8 011 o534
@

e o

-'n-qx [0 o
L] @
Attribut Valeur -
‘ o os]
-132 @

MNE T
Taille 3,28:
Systéme de coordonnées BD7.
Paramétres de reconstruction
Données source Nuage de points
Interpalation Activé

Temps de traitement 6 secondes

Figure 1.12. : Affichage du Modele Numérique de Terrain.
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étape 7 : génération d'un maillage 3D
- Pour construire un modéle 3D texturé, il est d'abord nécessaire de construire un maillage 3D, a travers la
commande “Traitements” — “Construire un Maillage .."
- Choisir la valeur “Haute” pour le parametre “Qualité” pour une approche minimaliste, et la valeur “Ultra
haute” pour une approche maximaliste.
- Dans l'onglet “Avancé”, conserver les parametres par défaut.

¥ Général w» (Général

Données sources: Cartes de profondeur Données sources: Cartes de profondeur

Type de surface: Arbitraire (3D) Type de surface: Arbitraire (30)

Qualits: Haut Qualite: Ultra haute

Nombre des faces: Haut Nombre des faces: Haut

w  Avancé w  Avancé

Interpolation: Activée (par défaut) Interpolation: Activée (par défaut)

Fitrage de la profondeur: Fitrage de la profondeur: Agressif

Classes des points: Tout Classes des points: Tout

Annuler Annuler
Figure 1.13. : Sélection des parametres pour la construction d’un Figure 1.14. : Sélection des parameétres pour la construction d’'un
maillage 3D selon une approche minimaliste. maillage 3D selon une approche minimaliste.

- Lerésultat est visualisable en sélectionnant “Modele 3D" dans l'onglet “Espace de Travail”.

- Déplacer la souris tout en maintenant le clic gauche enfoncé permet de faire pivoter le modele selon les
trois axes. En maintenant le clic droit enfoncé et en déplagant la souris, on réalise une translation du
modele sans rotation. La molette de la souris est utilisée pour zoomer et dézoomer.

ad

Fichier  Editer  Vue Tratements Modéle Photo Ortho  Qutis  Aide

- =

% Espace de travail (1 morceau, 24 images)
* ' QUADRAT O (24 images, 17,727 points de

¥ i Images (

Paramétres de génération des cartes de profon
Qualite

faces: 1,349,806 vertices: 675,177

Figure 1.15. : Affichage du maillage 3D.
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étape 8 : construire un maillage 3D texturé
- Appliquer la commande “Traitements” — “Construire une texture ...".
- Conserver les “Données source” sur les “Images” et maintenir les autres options par défaut.

*  Général

Type de la texture: Carte diffuse

Données source: Images
Mode de mappage: Générigue
Maode de fusion : Mosaique (par défaut)

Taille/nombre de texture: 8192

Avance

Annuler

Figure 1.16. : Sélection des parametres pour la construction d’une texture.

- La texture est ensuite appliquée au modele 3D préalablement généré, et est visualisable en sélectionnant
“Modele 3D” dans l'onglet “Espace de Travail”.

Fichier  Editer  V Traitements Modéle Photo  Qrtho

- =

Modéla

Perspective 30°
*§& Espace de travail (1 marceau, 24 images)

Attribut

Mode de filtrage

faces: 1,349,806 vertices: 675,177

Figure 1.17. : Affichage du maillage 3D texturé.



ANNEXES

ANNEXE 2 : Tutoriel détaillé qui présente les étapes a suivre pour la création d'un plan de vol sur I'application
Dronelink LLC. ; v.4.9.2, permettant ensuite la réalisation d'un vol automatisé sur le terrain. Production
personnelle.

La délimitation de la zone a inventorier peut étre directement identifiée sur I'application. Cependant, pour assurer
une précision plus accrue, il est préférable de créer manuellement une couche Shapefile de la zone a inventorier
sur QGIS, et d'ensuite I'exporter au format KML.

Ce tutoriel détaille la création du plan de vol réalisé pour I'inventorisation des quadrats L (carte 4), N (carte 1), 0
(carte 2), Q (carte 5) et R (carte 3) de I'étude quantitative, et du quadrat de la zone de jardin pour I'approche
minimaliste de I'étude qualitative.

étape 1 : importation des limites de la zone a inventorier
- Se connecter a l'application a l'aide de son identifiant et de son mot de passe.
- Une fois dans l'interface Dronelink, sélectionner le bouton “Créer”, situé en bas a gauche de la carte, pour
créer un plan de mission.
- Dans la section “Avancé”, sélectionner l'option “Importateur” qui permet d'importer des fichiers Google
Earth (KML/KMZ), Litchi (CSV) Dronelink (dronelink) et Metashape, puis sélectionner le fichier KML qui
délimite la zone a inventorier.

- Une page de dialogue s'ouvre, cliquer sur “Importateur” en conservant les valeurs par défaut.

Importateur Quadrats Liége Zone 1.kml

Importer sous

Carte

Importer sous

Carte

Importer sous

Carte

Importer sous

Carte

Importer sous

Carte

Fusionner les p proches gue

15
IMPORTATEUR ANNULER

Figure 2.1. : Page de dialogue pour I'importation de fichiers KML.

- Un plan de vol est généré automatiquement par l'application. Les différentes zones a inventorier sont
représentées sous forme de "Cartes" et numérotées. Le plan de vol ainsi créé traverse toutes les cartes
dans l'ordre de leur numeérotation, selon des parametres définis par défaut.



ANNEXES
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Paramétres

26 juil. 2024

<> Mission Composants

Carte
87

10,2

Carte

87m|0,2ha|75%|70%

Carte

87ml0,2ha|75%| 70%

(6514}

Plan

Nom *

{ quadrats liege zone 1

Description

ha|75%

AJOUTER

Restriction de décollage
Aucun

Action & la fin
Rentrer a la maison

Limites de mouvement

87m|0,2ha|75%|70%

Carte

87m|02ha|75%|70%

Vitesse (maximale) *
. 161

i
Taux de descente
*

-3,0

km/h
Point d'origine dynamique

Taux de remontée

SP 30

| Taux de rotation *

Figure 2.2. : Affichage du plan de vol généré par défaut apres

-t

I'importation de fichiers KML.

étape 2 : définir des paramétres de vol
Les parametres de vol définis par défaut pour chacune des surfaces a inventorier peuvent étre changés

manuellement

o

comme suit :

Dans l'onglet “Mission Composants”, sélectionner la carte correspondant a la zone de vol a modifier.
Pour chacune des zones a inventorier, entrer les valeurs suivantes :

pour I'approche quantitative et qualitative avec des parameétres minimalistes, régler le parametre
“Altitude” sur “40 m”, le parametre “Chevauchement avant”, qui correspond au recouvrement
longitudinal ~ sur “80 %" et le parametre “Chevauchement latéral”, qui correspond au
recouvrement latéral sur “80 %". Maintenir le parametre “Cardan de terrain” sur “-90 degrés” pour
une orientation nadir de la caméra. Conserver la valeur “Normal” pour le parameétre “Modele” qui
correspond a une trajectoire de vol en tondeuse simple.

pour I'approche qualitative avec des parametres maximalistes, régler le parameétre “Altitude” sur
“45 m", le parametre “Chevauchement avant”, qui correspond au recouvrement longitudinal sur
“80 %" et le parametre “Chevauchement latéral”, qui correspond au recouvrement latéral sur “80
%". Régler le parametre “Cardan de terrain” sur “-75 degrés” pour une orientation oblique de la
caméra de 75 degrés. Entrer la valeur “Grille” pour le parametre “Modeéle” qui correspond a une
trajectoire de vol en tondeuse double.

10
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Figure 2.3a. : Sélection des paramétres de vol selon une approche  Figure 2.3b. : Sélection des parametres de vol selon une approche
minimaliste. minimaliste.

- Le plan de vol avec les nouveaux parametres enregistrés est maintenant visible sur la carte.

o pour l'approche quantitative et qualitative avec des parametres minimalistes :

dronelink Exer
{0 R L ¥

Quadrats Zone Ligge...
12:08:46

w0 E - ~

¥ <> Mission Composants

Im Carte

1 40 métres | 0,2 ha | 80
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Carte
40 métres | 0,2 ha | 80 % | 80%

Carte
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+ AJOUTER

Figure 2.4. : Affichage du plan de vol généré selon I'approche minimaliste.
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o pour l'approche qualitative avec des parametres maximalistes :

= dronelink (Expert

Y1 N L8
Quadrats Zone Ligge...
13:44:49

@ 0 B =

i
£ <> Mission Composants

Carte
45 métres | 0,2 ha | Calandre | -75° .

Carte
45 métres | 0,2 ha | Calandre | -75°

Carte
45 metres | 0,2 ha | Calandre | -75° ..

Carte
45 métres | 0,2 ha | Calandre | -75° ...

Carte
45 métres | 0,2 ha | Calandre | -75° ..

+ AJOUTER

Figure 2.5. : Affichage du plan de vol généré selon I'approche maximaliste.

étape 3 : modifier le plan de vol

- Le symbole de localisation de couleur mauve correspond au point de départ de la mission du drone.
Celui-ci peut étre déplacé directement sur la carte a l'aide de la souris. Sur le terrain, le drone rejoindra
automatiquement le point de départ de la mission définis dans l'application, depuis son point de
décollage.

- Les délimitations de la surface a inventorier peuvent également étre modifiées dans I'application a l'aide
de la souris et des points d'accrochage situés a chaque sommet de la surface. Des points limites
peuvent également étres ajoutés, grace aux symboles “+” situés au niveau du milieu de chaque coté de
la surface.

- Lordre des cartes peut étre modifié, en sélectionnant la carte a changer, et en utilisant les fleches qui
s'affichent, pour la faire remonter ou redescendre dans l'ordre définis par défaut. Le symbole corbeille
permet quant a lui de supprimer une carte.

= dronelink (Expert
CORRE L WS,

Quadrats Zone Liége... Carte

11:48:18 \ 40 métres | 0,2ha | 80 % ..
4 [}
@ o BN . 1>2 3

Commencer | 40 métres >
<> Mission Composants

Carte
40 matres | 0,2ha | 80% | 80%

Carte
87m|02ha|75%|70%

Carte
87m|0,2ha|75%]70%

Espacement
Chevauchements de caméra -

Carte
87m|02ha|75%]70%

Carte
87mi02ha|75%

+ AJOUTER

Figure 2.6. : Points d’accrochage pour modifier la surface a Figure 2.7. : Commandes pour faire remonter (1) ou descendre (2)
inventorier. la carte dans l'ordre définis par défaut, ou pour la supprimer (3).
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Des points de contréle peuvent également étre ajoutés au plan de vol, pour permettre, par exemple, de
contourner un obstacle. Pour ce faire, dans longlet “Mission Composants”, cliquer sur le bouton
“Ajouter” — “Avancé”— “Point de contréle”. La position du point de contrdle dans l'ordre de numérotation
peut étre modifiée de la méme maniere que les cartes. Il peut également étre supprimé.

Une fois le plan de vol modifié, les estimations de la mission peuvent-étre consultées en cliquant sur le
symbole de I'horloge, dans longlet “Mission Composants”. Cet onglet indique I”Intérim total” qui
correspond au temps total estimé de la mission, la distance totale a parcourir, le nombre total de
photographies ou de vidéos a capturer, la vitesse de vol maximale et l'altitude de vol.

étape 4 : réalisation d’un vol automatisé, pris en charge par Dronelink

Le jour de l'opération, connecter le drone et la télécommande a un téléphone portable.

Se connecter a son compte DroneLink a l'aide de son téléphone portable.

Sélectionner le plan de vol a réaliser et lancer la mission en appuyant sur le bouton “Départ”.

Lopération peut étre interrompue a tout moment en appuyant sur le symbole “Pause”. La mission
reprendra ensuite automatiquement depuis I'endroit ou elle a été interrompue, une fois le bouton de
“Départ” sélectionné.

Une fois l'opération terminée, le drone peut étre ramené manuellement vers sa zone d'atterrissage.

ANNEXE 3 : Tableau récapitulatif des noms de quadrats analysés dans le cadre de I'approche quantitative de
cette étude, et de la typologie de végétation urbaine a laquelle ils appartiennent. Production personnelle.

NOM DU QUADRAT TYPOLOGIE

QUADRAT A corridor alignements d'arbres de rue quadrat 1
QUADRAT B corridor alignements d'arbres de rue quadrat 2
QUADRAT C corridor alignements d'arbres de rue quadrat 3
QUADRAT D corridor berges végétalisées quadrat 1
QUADRAT E corridor berges végétalisées quadrat 2
QUADRAT F corridor berges végétalisées quadrat 3
QUADRAT G corridor parcs linéaires quadrat 1
QUADRAT H corridor parcs linéaires quadrat 2
QUADRAT | corridor parcs linéaires quadrat 3
QUADRAT J patch zones boisées quadrat 1
QUADRAT K patch zones boisées quadrat 2
QUADRAT L patch zones boisées quadrat 3
QUADRAT M patch zones de jardin quadrat 1
QUADRAT N patch zones de jardin quadrat 2
QUADRAT O patch zones de jardin quadrat 3
QUADRAT P patch zones ouvertes quadrat 1
QUADRAT Q patch zones ouvertes quadrat 2
QUADRAT R patch zones ouvertes quadrat 3
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ANNEXE 4 : Carte d'occupation du sol en Wallonie - WALOUS 2018, au sein du périmétre sélectionné.
(Géoportail de la Wallonie, s.d.-c).

B constructions artificielles hors sol couvert herbacé en rotation toute lannée  [JJll eaux de surface
I revétement artificiel du sol I couvert herbace toute 'année

ANNEXE 5 : Carte du masque forestier, au sein de périmeétre sélectionné. (Géoportail de la Wallonie, s.d.-a).
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ANNEXE 6 : Carte des plans de vol réalisés sur le logiciel Dronelink pour I'inventaire de I'étude quantitative et
pour l'inventaire de I'étude qualitative, selon une approche minimaliste. Production personnelle.

= dronelink (Expen
AT LN

Quadrats Zone Liége...
11h40min02s

B OB -

<> Mission Composants

Carte
40m|0,2ha | 80 % | 80%

Carte
40m|0,2ha| 80 % | 80%

Carte
40m|0,2ha| 80 % | 80%

Carte
40m|0,2ha| 80 % | 80%

[m Carte
5 40m)0,2ha| 80 % | 80%

+ AJOUTER

Figure 6.1.: P/
quantitative, et du quadrat de la zone de jardin pour 'approche minimaliste de I'étude qualitative (carte 1).
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2 40m|0,2ha| 80 % | 80%
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Figure 6.2. : Plan de vol pour l'inventorisation des quadrats E (carte 2) et F (carte 1) de I'étude quantitative.
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= dronelink Expert

Quadrats Zone Liége...
31 mai 2024
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Figure 6.3. : Plan de vol pour l'inventorisation des quadrats A (carte 2) et D (carte 1) de ['étude quantitative, et du quadrat de l'alignement
pour I'approche minimaliste de I'étude qualitative (carte 2).

= dronelink  Expert
\ "

Quadrats Zone Liége...
31 mai 2024

T O
<> Mission Composants
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+ AJOUTER

neering$
Mllicge

Figure 6.4. : Plan de vol, sur le logiciel Dronelink, pour l'inventorisation des quadrats | (carte 1) de I'étude quantitative, et du quadrat du parc
linéaire pour 'approche minimaliste de I'‘étude qualitative (carte 1).
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= dronelink (Expert

syl et H e RUES TR
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Figure 6.5. : Plan de vol, sur le logiciel Dronelink, pour l'inventorisation des quadrats B (carte 5), J (carte 3), K (carte 2), M (carte 1), P (carte
4) de I'étude quantitative.
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Figure 6.6. : Plan de vol pour l'inventorisation des quadrats C (carte 1), G (carte 5) et H (carte 3) de I'étude quantitative.
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ANNEXE 7 : Carte des plans de vol réalisés sur le logiciel Dronelink pour I'inventaire de I'étude qualitative, selon
une approche maximaliste. Production personnelle.

= dronelink (Expert

boverie 3D quadrat
11:32:37

@O0 B =

<> Mission Composants

<\ Carte

1 45m| 2,5 ha | Calandre |-75°| 80 ...

+ AJOUTER

Figure 7.1. : Plan de vol pour /mventor/sat/on du quadrat de la zone dejard/n pour /approche maximaliste de I'étude qualitative.
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Figure 7.3. : Plan de vol pour l'inventorisation du quadrat du parc linéaire pour I'approche maximaliste de I'étude qualitative.
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ANNEXE 8 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat A, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT A

corridor alignements

QUADRAT A

corridor alignements

NOMBRE D'ARBRES

cS 3 ]

G ¢
i
=8

= I

|
i

=<

s

Figure 8.1. : Orthomosaique. Figure 8.2. : Carte de comparaison du nombre d’arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.

QUADRAT A

corridor alignements

QUADRAT A
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Figure 8.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 8.4. : Carte du nombre d'espéces d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.

QUADRAT A

corridor alignements

QUADRAT A

corridor alignements

10m 0 5 10m
—_—
Figure 8.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05 Figure 8.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.

m/pixel.
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QUADRAT A

corridor alignements

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 8.7. : Modele Numérique de Terrain et localisation des 3

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT A

corridor alignements

MODELE M
- LiDAS

E HAUTEUR

22 -

L
5554

Figure 8.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.

QUADRAT A

corridor alignements

® B MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
® - LiDAR 2021-2022 -

A [ 5 10m

Figure 8.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 8.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 8.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT A

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
AO01 Tilia x europaea L. A10 Tilia x europaea L.
A02 Tilia x europaea L. AT1 Tilia x europaea L.
AO03 Aesculus hippocastanum L. A12 Fraxinus angustifolia Vahl
A04 Tilia x europaea L. A13 Fraxinus angustifolia Vahl
AQ5 Tilia x europaea L. Al4 Fraxinus angustifolia Vahl
A06 Tilia x europaea L. A15 Fraxinus angustifolia Vahl
A07 Tilia x europaea L. A16 Prunus avium (L.) L.
A08 Tilia x europaea L. A17 Prunus avium (L.) L.
A09 Tilia x europaea L. A18 Prunus avium (L.) L.
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ANNEXE 9 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat B, lors de l'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT B 7 QUADRAT B
corridor alignements E corridor alignements
E MBRE D'ARBRES
0 5 10m E 0 5 10m
Figure 9.2. : Carte de comparaison du nombre d’arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
4 QUADRAT B QUADRAT B

corridor alignements corridor alignements

= espece 1

NOMBRE

RBRES

e, s Sy o e

Figure 9.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 9.4. : Carte du nombre d'espéces d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.

QUADRAT B

corridor alignements

QUADRAT B

corridor alignements

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 2m/pixe

Figure 9.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05 m/pixel Figure 9.6. : Modéle Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
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QUADRAT B QUADRAT B

corridor alignements corridor alignements

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
LiDAR 2021-2022

A 0 5 10m A 0 5 10m
—t | —m—|

Figure 9.7. : Modele Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 9.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement

sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT B

corridor alignements

QUADRAT B
corridor alignements
) STRUCTURE VERTICALE
MODELE NUMERIQUE DE HAUTEUR
LIDAR 2021-2022
[}

0 5 10m

Figure 9.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des Figure 9.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
données LIDAR 2021. indicateurs d‘aire de couronne et de structure verticale.

Tableau 9.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d'un inventaire de terrain.

QUADRAT B

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
BO1 Platanus x hispanica Mill. BO8 Platanus x hispanica Mill.
B0O2 Platanus x hispanica Mill. B09 Platanus x hispanica Mill.
BO3 Platanus x hispanica Mill. B10 Platanus x hispanica Mill.
B04 Platanus x hispanica Mill. B11 Platanus x hispanica Mill.
B0O5 Platanus x hispanica Mill. B12 Platanus x hispanica Mill.
B06 Platanus x hispanica Mill. B13 Platanus x hispanica Mill.
BO7 Platanus x hispanica Mill. B14 Platanus x hispanica Mill.
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ANNEXE 10 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat C, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT C

corridor alignements

QUADRAT C

corridor alignements

MBRE D'ARBRES

0 5 10m 0 5 10m
[ — — A [ — —
Figure 10.2. : Carte de comparaison du nombre d'arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
QUADRAT C QUADRAT C

corridor alignements corridor alignements

NOMBRE D'ARBRES s espécel

espéce 2

espeéce 3

0 5 10m

Figure 10.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 10.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.

QUADRAT C

corridor alignements

QUADRAT C

corridor alignements

MODELE
ré

MERIQUE DE SURFACE
tion 0,05m/pixel

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 2m/pixel

Figure 10.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 10.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT C

corridor alignements

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

o |
J A 0 5 10m

Figure 10.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT C

corridor alignements

Figure 10.9. : Modéele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.

QUADRAT C
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MODELE NU
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A 0 5 10m

Figure 10.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT C

corridor alignements
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‘A —_—

Figure 10.10. : Carte d'identification de 'arbre sélectionné pour les

indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 10.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT C

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
CO1 Corylus colurna L. C09 Corylus colurna L.
C02 Tilia x europaea L. C10 Tilia x europaea L.
C03 Corylus colurna L. C11 Corylus colurna L.
Co4 Tilia x europaea L. C12 Tilia x europaea L.
C05 Corylus colurna L. C13 Gleditsia triacanthos L.
C06 Tilia x europaea L. C14 Gleditsia triacanthos L.
Cco7 Corylus colurna L. C15 Gleditsia triacanthos L.
Cc08 Tilia x europaea L. C16 Gleditsia triacanthos L.
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ANNEXE 11 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat D, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT D

corridor berges végétalisées

QUADRAT D

corridor berges végétalisées

Figure 11.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 11.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 11.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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QUADRAT D
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Figure 11.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 11.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT D

corridor berges végétalisées

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 11.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT D

corridor berges végétalisées

MODELE NUMERIQUE DE HAUTEUR
LiDAR 2021-2022

Figure 11.9. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.

QUADRAT D

corridor berges végétalisées

Figure 11.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT D

corridor berges végétalisées

Figure 11.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 11.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT D

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES

DO1 Acer monspessulanum L. D08 Liquidambar orientalis Mill.
D02 Fraxinus pennsylvanica Marshall D09 Quercus palustris Minchh.
D03 Fraxinus angustifolia Vahl D10 Pterocarya fraxinifolia (Poir.) Spach
D04 Acer saccharum Marshall D11 Liquidambar orientalis Mill.
D05 Acer campestre L. D12 Juglans nigra L.

D06 Fraxinus americana L. D13 Quercus rubra L.

D07 Fraxinus angustifolia Vahl D14 Ginkgo biloba L.
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ANNEXE 12 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat E, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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corridor berges végétalisées

QUADRATE
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Figure 12.2. : Carte de comparaison du nombre d'arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.

QUADRAT E

corridor berges végétalisées

QUADRAT E

corridor berges végétalisées

w— espece 1

espéce 2
espece 3
espéce 4
espéce 5

- espéce b

0 5 10m

0 5 10m
A ——

AI—§—|

Figure 12.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 12.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.

QUADRAT E

corridor berges végétalisées

QUADRATE

corridor berges végétalisées

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE

résolution 2m/pixel

Figure 12.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 12.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT E

corridor berges végétalisées
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Figure 12.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 12.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.
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Figure 12.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 12.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les

indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 12.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT E

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
EO1 Platanus x hispanica Mill. EO8 Fraxinus americana L.
EO02 Platanus x hispanica Mill. EQ9 Acer campestre L.
EO3 Platanus x hispanica Mill. E10 Quercus phellos L.
E04 Platanus x hispanica Mill. E1T Catalpa ovata G. Don.
EQ05 Platanus x hispanica Mill. E12 Catalpa ovata G. Don.
EQ06 Fraxinus americana L. E13 Platanus x hispanica Mill.
EQ7 Acer platanoides L. E14 Platanus x hispanica Mill.
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ANNEXES

ANNEXE 13 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat F, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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Figure 13.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 13.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 13.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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Figure 13.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05

Figure 13.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel

29



ANNEXES

QUADRAT F
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Figure 13.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 13.9. : Modéele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.
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Figure 13.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 13.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 13.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT F

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
FO1 Acer saccharum Marshall FO7 Platanus occidentalis L.
F0O2 Fraxinus angustifolia Vahl FO8 Platanus occidentalis L.
FO3 Quercus phellos L. F09 Platanus occidentalis L.
FO4 Acer campestre L. F10 Tilia x europaea L.
FO5 Fraxinus angustifolia Vahl F11 Tilia x europaea L.
FO6 Quercus phellos L.
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ANNEXES

ANNEXE 14 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat G, lors de I'étude

quantitative. Production personnelle.
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Figure 14.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS
Garmin.
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Figure 14.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05
m/pixel
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Figure 14.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 14.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
observations de l'orthomosaique générée a partir des données drone.
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Figure 14.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
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QUADRAT G QUADRAT G
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Figure 14.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 14.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 14.9. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des Figure 14.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
données LIDAR 2021. indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 14.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT G

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
GO1 Styphnolobium japonicum L. Schott G11 Catalpa bignonioides Walter
G02 Platanus occidentalis L. G12 Platanus occidentalis L.
G03 Styphnolobium japonicum L. Schott G13 Chamaecyparis lawsoniana
G04 Platanus occidentalis L. G14 Platanus occidentalis L.
G05 Platanus occidentalis L. G15 Styphnolobium japonicum L. Schott
G06 Styphnolobium japonicum L. Schott G16 Platanus occidentalis L.
G07 Platanus occidentalis L. G17 Platanus occidentalis L.
G08 Platanus occidentalis L. G18 Styphnolobium japonicum L. Schott
G09 Catalpa bignonioides Walter G19 Platanus occidentalis L.
G10 Catalpa bignonioides Walter
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ANNEXE 15 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat H, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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Figure 15.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 15.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 15.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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Figure 15.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 15.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel

33



ANNEXES
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Figure 15.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3

points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

Figure 15.9.:
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Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des

données LIDAR 2021.
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Figure 15.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 15.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 15.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT H

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
HO1 Platanus occidentalis L. HO9 Platanus occidentalis L.
HO2 Styphnolobium japonicum L. Schott H10 Styphnolobium japonicum L. Schott
HO3 Platanus occidentalis L. H11 Platanus occidentalis L.
HO4 Styphnolobium japonicum L. Schott H12 Platanus occidentalis L.
HO5 Platanus occidentalis L. H13 Platanus occidentalis L.
HO6 Platanus occidentalis L. H14 Styphnolobium japonicum L. Schott
HO7 Platanus occidentalis L. H15 Platanus occidentalis L.
HO8 Styphnolobium japonicum L. Schott H16 Styphnolobium japonicum L. Schott
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ANNEXE 16 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat |, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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Figure 16.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 16.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 16.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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Figure 16.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 16.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT I QUADRATI
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Figure 16.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 16.8. : Modéele Numérique de Terrain généré a partir des
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 16.7. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des Figure 16.8. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
données LIDAR 2021. indicateurs d‘aire de couronne et de structure verticale.

Tableau 16.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT I

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
101 Platanus x hispanica Mill. 104 Platanus x hispanica Mill.
102 Platanus x hispanica Mill. 105 Platanus x hispanica Mill.
103 Platanus x hispanica Mill. 106 Platanus x hispanica Mill.
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ANNEXE 17 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat J, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT J

patch zones boisées

QUADRAT J

patch zones boisées

0 5 10m
A —t—

Figure 17.2. : Carte de comparaison du nombre darbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 17.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 17.4. : Carte du nombre d'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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Figure 17.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05

Figure 17.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT J

patch zones boisées

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 17.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 17.9. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.
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Figure 17.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 17.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 17.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT J

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
JO1 Ginkgo biloba L. J05 Populus x canadensis Moench
J02 Ginkgo biloba L. J06 Platanus x hispanica Mill.
J03 Ginkgo biloba L. Jo7 Corylus colurna L.

J04 Populus x canadensis Moench
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ANNEXE 18 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat K, lors de I'étude

quantitative. Production personnelle.
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Figure 18.1. : Orthomosaique.
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Figure 18.3. : Carte du nombre d'arbres identifiés a l'aide de
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS
Garmin.
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Figure 18.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05
m/pixel
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Figure 18.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 18.4. : Carte du nombre d'espéces d'arbres identifiées via des
observations de l'orthomosaique générée a partir des données drone.
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Figure 18.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
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QUADRAT K

patch zones boisées

" MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 18.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 18.9. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.
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Figure 18.8. : Modéele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 18.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 18.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT K

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
KO1 Tilia x americana L. K06 Fraxinus pennsylvanica Marshall
K02 Tilia x americana L. KO7 Platanus x hispanica Mill.
KO3 Tilia x americana L. KO8 Platanus x hispanica Mill.
K04 Platanus x hispanica Mill. K09 Platanus x hispanica Mill.
K05 Tilia x europaea L. K10 Platanus x hispanica Mill.
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ANNEXES

ANNEXE 19 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat L, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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Figure 19.2. : Carte de comparaison du nombre d‘arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 19.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 19.4. : Carte du nombre d’'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
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Figure 19.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 19.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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Figure 19.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 19.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.
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Figure 19.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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Figure 19.10. : Carte d'identification de I'arbre sélectionné pour les

indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 19.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT L

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
LOT Populus x canadensis Moench LO6 Aesculus hippocastanum L.
LO2 Gleditsia triacanthos L. LO7 Platanus x hispanica Mill.
LO3 Aesculus hippocastanum L. LO8 Platanus x hispanica Mill.
L04 Acer saccharum Marshall LO9 Platanus x hispanica Mill.
LO5 Aesculus hippocastanum L. L10 Platanus x hispanica Mill.
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ANNEXE 20 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat M, lors de l'étude

quantitative. Production personnelle.

QUADRAT M

patch zones de jardin

QUADRAT M

patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 20.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT M

patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 0,05m/pixel

Figure 20.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05
m/pixel

QUADRAT M
patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
- LiDAR 2021-2022 -

Figure 20.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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ANNEXE 21 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat N, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.

QUADRAT N

patch zones de jardin

QUADRAT N

patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 0,05m/pixel

e i e e

Figure 21.1. : Orthomosaique. Figure 21.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05
m/pixel
QUADRAT N QUADRAT N
patch zones de jardin patch zones de jardin
MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

- LiDAR 2021-2022 -

A 0 5 10m A 0 5 10m
Figure 21.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 21.8. : Modéle Numérique de Terrain généré a partir des
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement

sélectionnés pour l'indicateur de topographie.
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ANNEXE 22 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat O, lors de I'étude

quantitative. Production personnelle.

QUADRAT 0

patch zones de jardin

Figure 22.1. : Orthomosaique.

QUADRAT O

patch zones de jardin

Figure 22.3. : Carte du nombre d'arbres identifiés a l'aide de
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS
Garmin.

QUADRAT O

patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 0,05m/pixel

Figure 22.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05
m/pixel

QUADRAT O

patch zones de jardin

Figure 22.2. : Carte de comparaison du nombre darbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.

QUADRAT O

patch zones de jardin

= espece 1

espéce 2

Figure 22.4. : Carte du nombre d'espéces d'arbres identifiées via des
observations de l'orthomosaique générée a partir des données drone.

QUADRAT O

patch zones de jardin

MODE!

NUMERIQUE DE SURFACE
solution 2m/pixe

Figure 22.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
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QUADRAT O QUADRAT O
patch zones de jardin corridor patch zones de jardin
MODELE NUMER QUE DE TERRAIN MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
LiDAR 2021-2022
176932
- e -
e -
[ ] L ]
° A 0 5 10m ° A 0 5 10m
Figure 22.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 22.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement

sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT O

patch zones de jardin

QUADRAT O

patch zones de jardin

MODELE NUMERIQUE DE HAUTEUR
iDAR 2021-2022

Figure 22.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des Figure 22.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
données LIDAR 2021. indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 22.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT O

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
001 Acer pseudoplatanus L. 002 Catalpa ovata G. Don.
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ANNEXE 23 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat P, lors de I'étude
quantitative. (Production personnelle)

QUADRAT P

patch zones ouvertes

QUADRAT P

patch zones ouvertes

— —
Figure 23.2. : Carte de comparaison du nombre darbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
QUADRAT P QUADRAT P

patch zones ouvertes patch zones ouvertes

— espéce 1
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E espéce 7
il = cspeces
0 5 10m : 0 5 10m
—_— —
Figure 23.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 23.4. : Carte du nombre d'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
QUADRAT P QUADRAT P

patch zones ouvertes patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 0,05m/pixel

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 2m/pixel

Figure 23.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 23.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT P

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 23.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT P

patch zones ouvertes

i
g MODELE NUMERIQUE DE HAUTEUR

LiDAR 2021-2022

Figure 23.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.

QUADRAT P

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
LiDAR 2021-2022

Figure 23.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT P

patch zones ouvertes

Figure 23.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les

indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 23.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT P

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
P01 Aria edulis (Willd.) M. Roem. P08 Citrus trifoliata L.
P02 Ginkgo biloba L. P09 Prunus cerasus L.
P03 Ginkgo biloba L. P10 Castanea sativa Mill.
P04 Ginkgo biloba L. P11 Acer saccharum Marshall
P05 Betula pubescens Ehrh P12 Quercus robur L.

P06 Sequoiadendron giganteum P13 Quercus robur L.
P07 Citrus trifoliata L.
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ANNEXE 24 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat Q, lors de I'étude
quantitative. Production personnelle.
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QUADRAT Q v

patch zones ouvertes

QUADRAT Q
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Figure 24.2. : Carte de comparaison du nombre darbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
QUADRAT Q QUADRAT Q

patch zones ouvertes patch zones ouvertes
- espece 1
e espéce2
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Figure 24.3. : Carte du nombre d‘arbres identifiés a l'aide de Figure 24.4. : Carte du nombre d'especes d‘arbres identifiées via des
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS ~ observations de [orthomosaique générée a partir des données drone.
Garmin.
QUADRAT Q QUADRAT Q

patch zones ouvertes patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 0,05m/pixel

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 2m/piel

120637

0 5 10m
A

Figure 24.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05  Figure 24.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
m/pixel
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QUADRAT Q

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN

Figure 24.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT Q

patch zones ouvertes

MODELE NUME

EDE HAUTEUR

Figure 24.9. : Modéle Numérique de Hauteur, généré a partir des
données LIDAR 2021.

QUADRAT Q

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
- LIDAR 2021-2022 -

Figure 24.8. : Modele Numérique de Terrain généré a partir des
données LIDAR 2021 et localisation des 3 points aléatoirement
sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT Q

patch zones ouvertes

Figure 24.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les

indicateurs daire de couronne et de structure verticale.

Tableau 24.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT Q

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
QO1 Acer pseudoplatanus Q12 Fagus orientalis Lipsky
Q02 Taxus brevifolia Q13 Quercus petraea (Matt.) Liebl.
Q03 Taxus brevifolia Q14 Prunus x yedoensis Matsum
Q04 Taxus brevifolia Q15 Acer pseudoplatanus
Q05 Taxus brevifolia Q16 Robinia pseudoacacia
Q06 Taxus brevifolia Q17 Taxus cuspidata Sieb. et Zucc.
Q07 Taxus brevifolia Q18 Chamaecyparis obtusa
Q08 Taxus brevifolia Q19 Corylus maxima Mill.

Q09 Taxus brevifolia Q20 Cryptomeria japonica (Thunb. ex L.f.)
Q10 Taxus brevifolia Q21+ Q22 Taxus cuspidata Sieb. et Zucc.
Q11 Taxus brevifolia Q23 Chamaecyparis obtusa
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ANNEXE 25 : Ensemble des cartographies et des données générées pour le quadrat R,

quantitative. Production personnelle.

R T
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QUADRAT R

patch zones ouvertes

QUADRAT R

patch zones ouvertes

0 5 10m

Figure 25.3. : Carte du nombre d'arbres identifiés a l'aide de
lorthomosaigque générée a partir des données drone et du GPS

Garmin.
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Figure 25.5. : Modele Numérique de Surface de résolution 0,05

m/pixel
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QUADRAT R

patch zones ouvertes

OMBRE

Figure 25.2. : Carte de comparaison du nombre d'arbres identifiés a
l'aide de lorthomosaigue et du MNS générés a partir des données
drone et du GPS Garmin.
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Figure 25.4. : Carte du nombre d'espéces d'arbres identifiées via des
observations de l'orthomosaique générée a partir des données drone.

QUADRAT R

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE SURFACE
résolution 2m/pixel

Figure 25.6. : Modele Numérique de Surface de résolution 2 m/pixel.
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QUADRAT R

patch zones ouvertes

QUADRATR

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN MODELE NUMERIQUE DE TERRAIN
LiDAR 2021-2022

A 0 5 10m A 0 5 10m
Figure 25.7. : Modéle Numérique de Terrain et localisation des 3 Figure 25.8. : Modéele Numérique de Terrain généré a partir des
points aléatoirement sélectionnés pour l'indicateur de topographie. données LIDAR 20217 et localisation des 3 points aléatoirement

sélectionnés pour l'indicateur de topographie.

QUADRAT R

patch zones ouvertes

QUADRAT R

patch zones ouvertes

MODELE NUMERIQUE DE HAUTEUR
LiDAR 2021-2022

Figure 25.9. : Modele Numérique de Hauteur, généré a partir des Figure 25.10. : Carte d'identification de l'arbre sélectionné pour les
données LIDAR 2021. indicateurs d‘aire de couronne et de structure verticale.

Tableau 25.1. Tableau de recensement des espéces darbres identifiées a partir d’'un inventaire de terrain.

QUADRAT R

ARBRES ESPECES RECENSEES ARBRES ESPECES RECENSEES
RO1 Fagus sylvatica RO4 Aesculus x carnea Zeyh.
RO2 Pinus resinosa Aiton RO5 Platanus x hispanica Mill.
RO3 Tilia cordata Mill.
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ANNEXES

ANNEXE 26 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur du nombre d'arbres dans le cadre de I'étude
quantitative . Production personnelle.
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Figure 26.1. : Diagramme de dispersion du nombre d‘arbres Figure 26.2. : Diagramme de dispersion du nombre d‘arbres
présents dans les quadrats A, B et C de la typologie “alignements”, présents dans les quadrats J, K et L de la typologie “zones
obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et dobservations boisées”, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et

des orthomosaiques et des MNS générés a partir des images dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir

capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme

courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité inclut une courbe de tendance illustrant une relation de

parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
personnelle) théorique). (Production personnelle)
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Figure 26.3. : Diagramme de dispersion du nombre darbres Figure 26.4. : Diagramme de dispersion du nombre darbres

présents dans les quadrats D, E et F de la typologie ‘berges présents dans les quadrats M, N et O de la typologie “zones de
végétalisées’, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et jardin’, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et

dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle) théorique). (Production personnelle)
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Figure 26.5. : Diagramme de dispersion du nombre darbres
présents dans les quadrats G, H et | de la typologie ‘parcs
linéaires”, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et
dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle)
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Figure 26.6. : Diagramme de dispersion du nombre darbres
présents dans les quadrats P Q et R de la typologie “zones
ouvertes”, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et
dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle)

NOMBRE D'ARBRES

& ALIGNEMENTS ® BERGES A PARCLINEAIRE X PATCHBOISE @ PATCHOUVERT

30

25

20

15

NOMBRE D'ARBRES DETERMINE VIA L'ANALYSE DES DONNEES DRONE

/".P‘V
7
A -
10 S
X
P a
/./ X 1
5 /c"' X
/’é‘/
+
0+
0 5 10

+ JARDIN —— Linéaire (situation parfaite)
P
.//’
2
/
/"f/
//
T
»//e/
'y
e ®
A
| |
| |

15 20 25 30

NOMBRE D'ARBRES DETERMINE VIA DES INVENTAIRES DE TERRAIN

Figure 26.7. : Diagramme de dispersion du nombre darbres présents dans chaque typologie de végétation, obtenu a partir d’inventaires
de terrain (axe des x) et dobservations des orthomosaiques et des MINS générés a partir des images capturées par le drone (axe des y).
Ce diagramme inclut une courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle)
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ANNEXE 27 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur de richesse en espéces d'arbres dans le cadre
de I'étude quantitative . Production personnelle.

RICHESSE EN ESPECES RICHESSE EN ESPECES

@ - corridor alignements - @ - patch zones boisées -
5 2
o 5 © 6
5 &
o o - 5
2 g4 A g,
L C L C
£ 9 c o 4 X" X L
é - 3 & C €28
9 59 3
o @ o @
T £ 2 S <
S n§ 2 - X K

© [}
5] o ©
fg g 1 &> B D 0 1
@ T Q9
Q@ oo
=2 0 = Ee 0 -
9_) [0}
E 0 1 2 3 4 5 = 0 1 2 3 4 5 6
e nombre d'especes déterminé via des inventaires de terrain % nombre d'espéces déterminé via des inventaires de terrain

=

Linéaire (situation théorique) Linéaire (situation théorique)
Figure 27.1. : Diagramme de dispersion du nombre d'especes Figure 27.2. : Diagramme de dispersion du nombre d'especes
darbre présentes dans les quadrats A, B et C de la typologie darbre présentes dans les quadrats J, K et L de la typologie “zones
“alignements’, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et boisées”, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et
dobservations des orthomosaiques générées a partir des images dobservations des orthomosaiques générées a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle) personnelle)
RICHESSE EN ESPECES RICHESSE EN ESPECES
9 - corridor berges végétalisées - @ - patch zones de jardin -
&9 ©
s 12 . .
€T 8 €5 3
53 "o 5 3
3¢ ¢ E SE 2 +0
0 5 =]
s 4 | F L5
D 0 D 0 1
a5 2 Z o
[0} []
Ee] 0 - - 0
(6] (O]
5 0 2 4 6 8 10 12 14 o 0 1 2 3 4 5
§ nombre d'especes déterminé via des inventaires de terrain E nombre d'espéces déterminé via des inventaires de terrain
Linéaire (situation théorique) Linéaire (situation théorique)

Figure 27.3. : Diagramme de dispersion du nombre d'espéces Figure 27.4. : Diagramme de dispersion du nombre d'espéces
d‘arbre présentes dans les quadrats D, E et F de la typologie d'arbre présentes dans les quadrats M, N et O de la typologie
‘berges végétalisées’, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe ‘zones de jardin’, obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x)

des x) et dobservations des orthomosaiques générées a partir des et dobservations des orthomosaiques générées a partir des
images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut

une courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité une courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle) personnelle)
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Figure 27.5. : Diagramme de dispersion du nombre d'especes
d‘arbre présentes dans les quadrats G, H et | de la typologie ‘parcs
linéaires”, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et
dobservations des orthomosaiques générées a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)

Figure 27.6. : Diagramme de dispersion du nombre d'especes
d’arbre présentes dans les quadrats P Q et R de la typologie “zones
ouvertes”, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et
dobservations des orthomosaiques générées a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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Figure 27.7. : Diagramme de dispersion du nombre d'espéeces darbre présentes dans chaque typologie de végétation, obtenu a partir
d’inventaires de terrain (axe des x) et dobservations des orthomosaiques générées a partir des images capturées par le drone (axe des y).
Ce diagramme inclut une courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle)
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ANNEXE 28 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur de structure verticale de la strate arborée dans
le cadre de I'étude quantitative . Production personnelle.

STRUCTURE VERTICALE
2 . - corridor alignements -
= €
s — 40
T o
§ é 35
8 g 25
£5 20 ), ¥
g T 8-
o $ 15
D ©
S = 10
ot
g8 5
T
= g 0 -
59 0 10 20 30 40
28
= = hauteur d'arbre déterminée a l'aide du MNH généré a partir
=

des données LiDAR (m)

Linéaire (situation théorique)

Figure 28.1. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie “alignements”, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LIDAR de 20217 (axe
des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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Figure 28.3. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie "berges végétalisées’, obtenue a partir
des valeurs du MNH généré a partir de données LIDAR de 2021
(axe des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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Figure 28.2. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie “zones boisées’, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LiDAR de 2021 (axe
des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production

personnelle)
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Figure 28.4. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie “zones de jardin’, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LiDAR de 2021 (axe
des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images

capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité

parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production

personnelle)
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STRUCTURE VERTICALE
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Figure 28.5. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie “parcs linéaires”, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LIDAR de 20217 (axe
des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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Figure 28.6. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres
présents dans la typologie “zones ouvertes”, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LIDAR de 2021 (axe
des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images
capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité
parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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Figure 28.7. : Diagramme de dispersion de la hauteur des arbres présents dans chaque typologie de végétation, obtenue a partir des
valeurs du MNH généré a partir de données LiDAR de 20217 (axe des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images capturées par
le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle)
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STRUCTURE VERTICALE
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Figure 28.8. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’un arbre
par quadrat de la typologie “alignements”, obtenue a partir
d'inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et
des valeurs des MNS générés a partir des images capturées par le
drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance
illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 28.10. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’un arbre
par quadrat de la typologie "berges végétalisées’, obtenue a partir
d'inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et
des valeurs des MINS générés a partir des images capturées par le
drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance
illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 28.9. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’un arbre
par quadrat de la typologie “zones boisées’, obtenue a partir
d’inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et
des valeurs des MNS générés a partir des images capturées par le
drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance
illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 28.11. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’'un arbre
par quadrat de la typologie “zones de jardin”, obtenue a partir
d’inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et
des valeurs des MINS générés a partir des images capturées par le
drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance
illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle)
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STRUCTURE VERTICALE o STRUCTURE VERTICALE
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Figure 28.12. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’un arbre Figure 28.13. : Diagramme de dispersion de la hauteur d’un arbre
par quadrat de la typologie “parcs linéaires”, obtenue a partir par quadrat de la typologie “zones ouvertes”, obtenue a partir
d'inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et d’inventaires de terrain, a l'aide d’un vertex forestier (axe des x) et
des valeurs des MNS générés a partir des images capturées parle  des valeurs des MNS générés a partir des images capturées par le

drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance
illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux
variables (situation théorique). (Production personnelle) variables (situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 28.14. : Diagramme de dispersion de la hauteur d'un arbre par quadrat, obtenue a partir d’inventaires de terrain, a laide d’un vertex
forestier (axe des x) et des valeurs des MNS générés a partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une
courbe de tendance illustrant une relation de proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production
personnelle)
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ANNEXE 29 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur daire de la couronne dans le cadre de I'étude
quantitative . Production personnelle.
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Figure 29.1. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre Figure 29.2. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre

le DBH d'un arbre par quadrat de la typologie “alignements’, obtenu le DBH d'un arbre par quadrat de la typologie “zones boisées”,
a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa couronne, obtenu a partir d’inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa
obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a partir des couronne, obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a
images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce
une courbe de tendance exponentielle (R?=0,003) illustrant une diagramme inclut une courbe de tendance exponentielle (R?=1)
corrélation entre les deux variables (situation théorique). illustrant une corrélation entre les deux variables (situation
(Production personnelle) théorique). (Production personnelle)
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Figure 29.3. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre Figure 29.4. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre

le DBH d'un arbre par quadrat de la typologie ‘berges végétalisées”, le DBH d'un arbre par quadrat de la typologie “zones de jardin’,
obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa
couronne, obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a couronne, obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a
partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce partir des images capturées par le drone (axe des y). (Production
diagramme inclut une courbe de tendance exponentielle personnelle)

(R?=0,9958) illustrant une corrélation entre les deux variables
(situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 29.5. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre
le DBH d’un arbre par quadrat de la typologie ‘parcs linéaires”,
obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa
couronne, obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a
partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce
diagramme inclut une courbe de tendance exponentielle
(R?=0,9828) illustrant une corrélation entre les deux variables
(situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 29.6. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre
le DBH d’un arbre par quadrat de la typologie “zones ouvertes”,
obtenu a partir d'inventaires de terrain (axe des x) et l'aire de sa

couronne, obtenue via la mesure des orthomosaigues générées a

partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce
diagramme inclut une courbe de tendance exponentielle
(R?=0,4799) illustrant une corrélation entre les deux variables
(situation théorique). (Production personnelle)
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Figure 29.7. : Diagramme de dispersion illustrant la relation entre le DBH d’un arbre par quadrat, obtenu a partir d'inventaires de terrain
(axe des x) et l'aire de sa couronne, obtenue via la mesure des orthomosaiques générées a partir des images capturées par le drone (axe
des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance exponentielle (R?=0,8398) illustrant une corrélation entre les deux variables
(situation théorique). (Production personnelle)
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ANNEXE 30 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur de recouvrement des strates végétales dans le
cadre de I'étude quantitative . Production personnelle.

Tableau 30.1. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats A, B et C de la typologie
“alignements” obtenus a partir d'inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a

partir des images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d'arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE CORRIDOR ALIGNEMENTS D’ARBRES DE RUE

: STRATE HERBACEE STRATE HERBACEE
SUBRITS STRATE ARBOREE STRATE ARBUSTIVE AR ST
TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE
A 25% 25% 10% 10% - - 25% 2%
B 90% 90% - - 2% 2% 25% -
C 20% 20% 10% 10% - - 25% 5%

Tableau 30.2. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats D, E et F de la typologie ‘berges
végétalisées” obtenus a partir d'inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a

partir des images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d'arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE CORRIDOR BERGES VEGETALISEES

qunprars |  STRATEARBOREE | - STRATE ARBUSTIVE STRATE FERBACEE | STRATE HIERBACEE
TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE

D 20% 20% : : 12% 10% 60% 40%

E 35% 35% : : 15% 10% 55% 20%

F 17% 17% - - 5% 5% 65% 50%

Tableau 30.3. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats G, H et | de la typologie “parcs
linéaires” obtenus a partir d'inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d’arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE CORRIDOR PARCS LINEAIRES

. STRATE HERBACEE STRATE HERBACEE
QUADRATS STRATE ARBOREE STRATE ARBUSTIVE HAUTE BASSE
TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE
G 40% 40% 4,5% 3% 2% - 23% 20%
H 25% 25% - - 2% - 25% 22%
| 75% 67% - - - - 5% -
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Tableau 30.4. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats J, K et L de la typologie “zones
boisées” obtenus a partir d’inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d‘arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE PATCH ZONES BOISEES

. TRATE HERBACEE TRATE HERBACEE
QUADRATS STRATE ARBOREE STRATE ARBUSTIVE S HAUTE c S BASSE ¢
TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE TERRAIN DRONE
J 35% 35% 4% 2% 2% - 20% 10%
K 85% /0% - - - - 30% 5%
L 60% 60% 2% - - - 45% 25%

Tableau 30.5. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats M, N et O de la typologie “zones de
jardin” obtenus a partir d'inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaigues et des MNS générés a partir des
images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d‘arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE PATCH ZONES DE JARDIN

oUaDRaTs | STRATEARBOREE | STRATE ARBUSTIVE STRATEHERGACEE | STRATE HERGACEE
TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE

M : : 1% : 5% 5% 70% 70%

N : : 10% 10% : : 40% 40%

0 5% 5% 20% 20% : : 30% 30%

Tableau 30.6. : Tableau des pourcentages de recouvrement de chaque strate végétale, dans les quadrats P Q et R de la typologie “zones
ouvertes” obtenus a partir d'inventaires de terrain (colonne de gauche) et dobservations des orthomosaiques et des MNS générés a partir
des images capturées par le drone (colonne de droite) pour la typologie corridor - alignements d’arbres. (Production personnelle).

TYPOLOGIE CORRIDOR PATCH ZONES OUVERTES

oUaDRaTs |  STRATEARBOREE | STRATE ARBUSTIVE STRATEHERGACEE | STRATE HERGACEE
TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE | TERRAIN | DRONE

P 40% 40% 3% 1% 8% : 35% 20%

Q 35% 35% 7% 8% 3% : 55% 25%

R 40% 40% : : : : 90% 60%
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ANNEXE 31 : Ensemble des résultats générés pour l'indicateur de recouvrement des strates végétales dans le
cadre de I'étude quantitative . Production personnelle.
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valeurs du MNT généré a partir des données LiDAR 2021 (m) > valeurs du MNT généré a partir des données LiDAR 2021 (m)
Linéaire (situation théorique) Linéaire (situation théorique)
Figure 31.1. : Diagramme de dispersion des différences Figure 31.2. : Diagramme de dispersion des différences
altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein  altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein
de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie “alignements’, de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie “zones boisées’,

obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données
LIDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MNT générés a partir  LiDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MNT générés a partir

des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle) théorique). (Production personnelle)
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valeurs du MNT généré a partir des données LiDAR 2021 (m) valeurs du MNT généré a partir des données LiDAR 2021 (m)

Linéaire (situation théorique) Linéaire (situation théorique)

Figure 31.3. : Diagramme de dispersion des différences Figure 31.4. : Diagramme de dispersion des différences
altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein  altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein
de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie "berges végétalisées’, de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie “zones de jardin’,

obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données
LIDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MINT générés a partir  LIDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MNT générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation
théorique). (Production personnelle) théorique). (Production personnelle)
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valeurs du MNT généré a partir des données

Figure 31.7. : Diagramme de dispersion des différences altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein de chaque
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Figure 31.5. : Diagramme de dispersion des différences
altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein
de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie “parcs linéaires’,
obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données
LIiDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MNT générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation

- Linéaire (situation théorique)

théorique). (Production personnelle)
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Figure 31.6. : Diagramme de dispersion des différences
altimétriques entre trois points sélectionnés aléatoirement au sein
de chaque quadrat (A, B et C) de la typologie “zones ouvertes”,
obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données
LIDAR de 2021 (axe des x) et des valeurs des MNT générés a partir
des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme
inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation

théorique). (Production personnelle)

quadrat (A, B et C), obtenues a partir des valeurs du MNT généré a partir de données LIDAR de 20217 (axe des x) et des valeurs des MNT

générés a partir des images capturées par le drone (axe des y). Ce diagramme inclut une courbe de tendance illustrant une relation de
proportionnalité parfaite entre les deux variables (situation théorique). (Production personnelle)
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