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Un carrefour qui prend un nouveau virage:
le giratoire de Aubeterre-Sur-Dronne fait
par deS BTS MGTMN publié le 05/06/2026

Dans le cadre du projet de fin d’étude des apprentis Métiers du Géometre-Topographe et de la Modélisation
Numeérique du Lycée d’Angouléme, nous avons été chargé de relevé la topographie d’'un carrefour, 'aménagement
d’'un giratoire et la création de documents topographiques (plan topographique, plan projet et ces différents coupes).

Voici notre travail ci-dessous.

Regarder la vidéo de présentation sur Youtube &'

Présentation du Projet

Dans le pade de notne formastion de péoméire-topographe, nous svons
radia un projel ce 100 beures cormitant & elfectuer un liod
Topograpitecse 1 photogramiretnioue dun cormedour. Celul-cl est sitad &
Aubaterrs-pr-Ororre sn Charers,

L'objectil principal de ce projet dtait de produine un relevs préces de ls
Tore drudite afin de représenter lidblement la conliparation du cametour
=t o mon srwironnement. Ga trsvsi nous B panms de matire sn praticue
difldrantes Technipss de masures wilisdes dans e domaine de la
inpographes mne: que des methodes de iraiterment des donnder.

En deenl. oes 100 heures sa sont deérouides du 23 fevrier 2026 ou 13 mars
IOIE. L'ergarissation cu travail o ati rdpartio da e miciine suvente

Lol i chis Il 507 b Dirrain, Eoraacrds B b mils an plics dai

relewes  topographigues et s acquisitions
phetaprammatriquas.

» Deux semaines de bravail en bureou dédies ou troRement des
dorrdas collsc b, il cratian dis plirs e i lanakos des misultats
obaenis.

Lars du catte phase, ro evens cbwis
plusieurs ciles topographiques placses sur
s zones aptavalis autor ol oanelour
Cor cibies devsinnt répondm & phosiers
crikres

Partie Terrain

Lo premigre Stape ou projet @ consiste B
elluciuer Lre meonneEence c termin Pour
celn, nous Nous somimes rendus sur le site afin
dabiarear li 2ond du carralonr o Fckeetiler
me  dittirenis  dlémenis  présenis  dons
fermirennement.

+ #tre webles  depuls  la  station
lepagraghique sitede e cantm  du
carrefour

+ &tre bien dégagees alin de ne pas dtne
masgder par des obstacles,

+ ot étre focilement déteciables por le

Cotte dlape esi essentiele dans un props drese utdiad our I photogramsitio

tepagraphicpss car ala parmet

Calle OIanastion permal 6 Garsntr s
= danalyaar la conligaation du lermin, e bl e s it O
* didentifier les obeincies potentiels, horrsas,
ok chobsir ks emplacements des staticns

de mamre
& ce detemmingr Nemplacement des cibiles
GRS a el 3
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Nivellement

Aprés ln reconnaissance du Tern. nous avons procédé & une
epriration da nivaliamant direcs, qui parmat da dtarmivar b
dffgrences dsiteude sntre plusieuns points du temsn.

Powr siulisar oo nivelbrsnk, nous svors olil s dec repanes de
nivellement existards présents b prowimité du site

= b repare PG OS- 0008, situs su roed de s rone.
& be replre F.CO3-B4, situ s sod

Ces repires sppertiennent su ndsesu de nivelement de
treigdere andra, ce qui geeantit une Bonne pricision des
altitudes utisses comme reference.

Mous avora commance b nivellimant b parte ou ropére 1328 pUS NOUS awans
progreesd jusgs'ss repare B4 en malient un nivelismaent encedrd, Cetin methade
consiste B partir dfun repéne connu pour rejoindne un suire repive dgalement conny,
0 qui prmiat de wnilier b cobdance @1 b précison des resurns rasl ade.

Win de complster oe trovall nous Bvors agslement sfectud un rivellsment en
it Catle méthods parmat di nelier ke diffdreritas cibles instalkes sur b teman
ofin cf obaeni leur altitude et de les inbégree u résem de mesure du projet,

Géoréférencement

Pour assuer ko précsion du propt nous ovons  rdalss une dlape de
ghordtimncamant des dibireckes ciles prisenine. s e site.

Le principe du péorétérercement consiste b aitibuer b chague point mesuré des
coordonndns priciss dane un systime de réldmnce. Cals penmet de positconen
cormectement les Sgmants relewds sur ks plans et dons les logiciels de tratement.
Poar oo projet nous svone utiiss ke systéme gocdsiqus RGFOS ders b projection
[=s2t-H

Afin ' srdlioear | finbiitd ces rdeltats. nous svors siachs
[phsieurs séries de mesures au cows de la joumsde

& une sdrie de masures ke matin,
® une série e mesres & mich
= o ure sk de msure s Fopris -midh,

Ces diffdreraes chatrvations ont ensute $08 mayenndes, ce
qui permat de réduie les arreurs de mesurs st dcbtenic des
coardorrdes finales plus priciies pour chacgue ek,
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Urisa Yook b SRition intiabebin 1 Camictimant Stabibibs, rous @wans
il commencar le rebed detsila du termain en mesurane difféneres

ddmanta préwens s ke site, tels gue

ik birdures o route,

les Bocosements,

been lirrante dia signedation,

les imites visibkes du terain,

Wt bk ciffdrnnts arrsboaperriets prisents sutour du caralor

T mures parmatiront ensuite che rasliser un
précis krs de la phase de trafiement en buresu

Perclant le vol le droni sult sstomatiguemant un plan de trajectoine
préckéfini, gendralemet scue forme de bgnes perslsles couwsnt
lersemble de la zone déiude Le pilie reste cependont
cortamment sttertit au bon déroulement de ln mizsion - il sl b
position tis crane, RSt de la batterie, la qualits o sgnal airai que
Fermironnement sutcur de in zans de ol

La sdcurité met un dément sesentinl lom de o= type dopsécation
Avar le ddcolage, phairs wdilications sont alfectuées @ atat o
drora. niveau de batters callbmtion dverusle des capters.
wirification de b 2one de décollage of absence d'obstedes ou de
pemonnes dons la zone de vol

Dursrt ln mission. b telgpilts parde sn permanence e drons en
wisibilivg ot neste prdt & reprencke ke contrile maresl i ot saine.
Les autres oun sord des observatours. Lewr rile esi de surseldler ke
Faii ssiggi chi widhieadinn ou i paraonii Wlin d privenin b Tikipilate de
58 décaler pour e pas quil st su-dessus.

Levé Topodraphique

Concemant e ke topographicue cu correfour. nous meons choisi
o rdalislr e Staton bbva.

La staticr linre consiste 8 instsiler s station topographioue 5 un
point dont ks coerdonndis ra SOt pas cornues i ddpan. Grice
B ln visée de plusievrs points dont les coondonndes soni connues
(las cibilas précddermement georiance), Mappans] paul calcuks
Butomatiquement I position de Is station

Do natre cas, ren avers placd n stal
ce qui nous permetiail devoir une bonne wisibiité sur Fensemble
o b B b ralver

au cantra du carraleur,

i dn ls mizsion. nous svers reepectd e rdglemantstion en vigueur
corcemant Nualisation des drones. L'altitude masimale autarisde
it che |20 vt ¢
ol der 3 mys, parmattant dassurer une prise de vue stable ot reguliene
Anut s lorg du survel

Lo hautewr de vol relachee ou point de décollage o éoé déline b 30
rrodren, i partic ch poird e phas heat du praget. Ce choix permat
«ebieni un bon compromis entre la surfoce couverte o1 b precision
des imagee capturdes, Nous svons egalement paramatrd un
FRoOnTaent frantal ot latérad de B0 % &rire les dithdrentes
phatographine, Cs recouyrsment impartent et sssentiel e
phatcgrammérie, car | permet ou logiciel de reconnaitre les points
comrmears enire les images afin de reconstuine e berrain svec
[

Crane & cos paramatres, is logiciel de traiterment s pu cakculer uns
risclution dimage de 081 cm par pised, offrant ainsi un nhoeoa de
cétail irge dlevé pour Manalyse et Mevploitation des données.

Entfi, LAt Ao G Rotie BROT N COneanait pis i B
rrasis: privcipalemens Fetuce dun tersn. nous avors regie finclinsisen
i la racele du diors b 307, cest-bedine an prise de voe verticalke.

e e Rion & b6 riel e e Lre viteeee de

Cedte orienkation est particulérement adapide B ln réalisetion
e hopetion o ek par
hmseus du site sans defarmation de perspective
La g icial calend pour fink b durdss der val oui dtait ce Bresds, la
distance de 185 m et le romione de photo de 251

1 cfilsta i e s it
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Traitement Numérique

Gesedfirancammsnt

Par ls maite, nous svone procede su caloul des moyennes airei gus

das dearns da nas pour las

cioles obesrvées o cours de b jourse Dl mating b mid et e

scir). Dol Glaps parmal 6o CFpaeer las Meeunes el &

différents moments =1 o dvslusr leur précision. Le ceicul des

meyanne parrat deltent e vakur de coordonmdes plus

fiske, tandis que Feralyse des écarts met en évidence les
wrtre b i al parmal de

wérifier fla cohdrence des donnsss relendes o e tarrain

Caloul du nivellemeni

Enauits, neus avors raling b calcul des tatibeaus de s lamant
olin de deemner bss slttudes préosss des différents poirs
chamrvas, Dars cotte #tapn, noun avans sgalement varnilis |
toldrance de fermeture du nivellement, ce gul permet de sassuner
o bes rrecures reapectent ke limites durer sdmissibles. Line
fols ces wenficotions eifectuses nous avons procdod o
rattachament des sititudes des cibles abberues paee nvelsmaent
e Colbes  débermindss  précédemmant por GMES. Cotie
comparsizen parmmed d'assurer bn cohdrance antoe lee ditdrerrtes
méthodis oe masune & damaiorer bs fabiite des résultars fins

Etablissement de plans

Flan Topegraphisue

Four la réussite dun projet d'aménngement. ln rénlizaton de
plirs précis axl une Slaps assertiele s permattant di
conneitre parissement le cemsin les résemn edstants et ks
lirrites da proprid. Nota aspertse panrst ddlable dilfdrams
types de plans indispenssbies. Crite partie est sépard en deus
termgi © s un o peecnsr leeps, on rdslie b plan
topographique. puis |z plan de résesu ewstant et le plan
parcaliing o bo logickl Suicead, Dans un dousiame temgs an
réalne le plan doménsgement qu kel se fait sur le logicel
Muraura.

Le plon wsi une reg détailée et
procine dun termin §indigue les dhimants préamnts s e ste
i e beirs positions pxactes, i comprend gEngrakement
les relisfs cha terrsin. lee btimeris ssistants. lse voiies st
ooks ks clOtres ot urs, vEpdtation.

Erfin, rods geons eflsctud ke caboul des statiors iboes. Cette
méthecls consmte i determiner I poeition st lorismation dune
station en e basant sur plusiesrs poins de coordonndes
wonres firdce s chesruations réalndes wars oo poinds de
référence, il s3t posaloke de calculer précisEment la position de
Firstrument &2 airsi de pouvar implerter oo relever dautree
poinis aves une grande prdckion dors le systime de
woordonrees cheis

Zenhyr
Lum rragus ork g importéss dans 30F Jepbyr. Le logicnl &
ensuite détectd les points e

e photan pou ginine un ouige e peint A, Pt o
miage de points dense representsnt ba forme pardrele e
Fabjet.

On o ereufe pointés les cibles pour insdrer les cordonnees des
bl alin cla gicedtnincer b modide.

A partr o nuage o points danse, un mallige polygoral o @ne
orid, Cstte dtape trermiorme e points en ume surisce
cantinue composée de peiits tiongles. Puls aprés on a lancd ke
tecturagn ol ant #t projebdes s le mailge pour chitanic un
N rdakate. On obtient akors be modile 30 firal

Plan des ndsnaus exstant.

Awant toute inberverdion sur un terrain I est essentidl
ofiduntifins by présence des réssmo erierds sin daiter fout
g l0rs des travsm

Le plon de detection parmet de incsliser miec pracision ks
résema eaistoris, doms notre cas odtall celui du rdseau
o,

Lo odtsction est réakstée b Mode oféquinements spacfoues
pErmetiant c rap e e raness s sv0i B creussr ks sal

I panrat oinsi do perontis une intervention phe sore ot phe
affcace

Flan parcalisre

Lo plan percelsies représents |n divisen dun terrsin an
différentes parcelkes. || permet de visusiser ks limites de
propesti e surlnce wt lorgarization fancire dun ste o par
Ia suite Stable un DMPC {Documint Modfioati! e Farcalare
Codastrall.

Le plan parcefaire permet dobienir une viion claire de la
ripwtiion  des  tersne et faclite  les céranches
admminiratives o1 jridiques Fees b o propeiend.
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Aménadement

Laménegement dun graioke (rond-point] recessite une
dituce pracise afin darsursr s sécurt des usagers, ba hickte
ou trafic &t une bonne intsgration dans lemsironnemant
msintnnt

Four la concepiion de ce projet, nous avors willisd le logiciel
profeesionrel Mensrs, un cutd de référence dans. ke dormaine
o la corceptian dinlastructunes ot des projets VRO (Voine at
Réemaux Divers) G logiciel parmet de moddizer s projet sves
précision ef de produine Mensemble des plans techricues
néceseires 4 kb réalisation des fraveus

Gibca b oo outil, nous rdaksora des dtudes complites
comprenant i modsisation du projet. les. treces routiers et s
pastion chis rdsaaus.

Pradil en travens

Le profil en trmeers comeepand & une coupe de i chmssde
pRpeChC LB eTL & 507 AR,

Il prrmat de deétailer

= lalorgeur de la chausade

* In position des voiee de circulation

o el BCCONENIENLS $1 EVHEAGEMENTS T

* e pantes traveversales pouwr Fevacustion de Feau

 la strusture de la chiusde

Ces profils sont géndrés & perty du modile réplisd dans
Mansra Gl di gamantc une cohdmance parlate entea las

Visualisation 30 du projet
La wisualsation 30 permet de eprdsenter le fulur girtoine ce
marifre réalbe mvant se reslisation.
Grlcs aus lonctionnaites de mosdisation du ogicel Mensura,
1 e2t possinle de creer une represeneation tridimersionnelie
projet afin de

= wisusliser linbégration du gimboire dare son ermircnnement
s comprandie Famanigaimant firal
faciiter |n présentation du projet sus colectivites e aux
parlerairag
antciper o éventuelles modifications mant la phase travaux
La 30 conitiue un oulil précias pour valider e choix
techniques et esthatcpses du projet.

A en plan

Laww an plan reprdsents by trecd horgoriel de bs voiris st du
giratoine. 1| detinie:

= Faligramant du voine

* ko troed des routes daccls

= lnn rpors de courbure

* les reccordements enire les dilldrenies bronches du

Erainin

La concention de cat an st ek mec prociion gce au
lapcid Mensurs, permattant dicptimiser s peometre de s
route at dfassurar une sireudation Tice ot séouriide

Profi an lang

Le prafil en korg raprésante fa roule en coupe verticake e long
de pon A,

W paravit che ok ©
+ len altinudes du terrain raborel et du projet

= s paritas ok la chausse

« les roccordements entre leg différantes pentes

» Tadaglation d prajt i el du termain

Ce document est ssserdiel pour gerantir ls corfort de
g einculation et liveiser un Ban deculement das saus

Projet EF

differants plore du projet

Lo gestion des eous puvakes (E°] est une stape sssencielle
dum b conception dun giretcire Bl permet dassrer
Féwncustion des emn de pluee alin Jd'dvier les acoumdations
l'wau wt de garantiv ln sécuritd des usgens

Lobjectit 85t de détermines ks emplicements les plus adapés
o memrnr un scculement sificecs des amn tout en
sintégront ou mieux dans Faménagement du giratore

# Faide de Mermurn, nous avors pu concewsir st positicrner lee
diftérerns @ments o FESEEL ROTARIMENt

= fimplrtation des regarde. de viste

o tracd des canalisations J dvacuation

= l'organisaton générale du rdsesu dans ke projet
Co el da concenlicn Pl o HIOPASET LM SAlLon
oonwrente et fonctionnels pour by geetion des se phovisies.
an en sedeprant @l gdomdirie du giratore o1 aue

Académie
de Poitiers

conirsinbes du terrain,

Cans. k= codre de faménsgemeant du gimtoirs, ure etude de cubature ot de
rrebtrd mitd rinlinge alin didmber précisment ks valumes de materis ot
les guaniités nécessaires B la rdofisation du projes.

Lo cubsture consste & colcubker ks wolumes oe déblals et de remblats bes aux
fravss de tersssemens. Cotte dtaps ant srsertisles pour sdepter ls projet su
et nanrel o pour anticiper ks mouvenents de tere rdcessaires 3 la
mine an e de Hinfrastnaciune,

kb partie du modsle du projes realsd aves e logiciel Mensurs, | est possinle de

erparar b tan naturel sves e tarain projed, alin de
* ks volumes de déblas (terne b retirer)
= bt wizharvicn i vkl {Birre i et
+ Féquiibre des tarmssements
= Faptimsstion des mouvements ce matérisus s b chamier

L métrd, quant & ki, permat de celculer lne dffdmntes quantibés nécessaime
o b réabsation ces i, Cala comprand natammant |
* les surfaces de choussss
= e lenguinrs che bordures
* les surfaces daménsgements
= b bk e e iince bR EarRE P b cilfdrantes couckea da le
structune e

Ces cakouls permettent dobtenk une estimation pracise des bescins du
chantinr, faciitant ainsi Is préparation dee trevaus, Forganisation du chantisr
et Pranhaation du colt ghbal du projen.

Il ne peut en aucun cas étre proposé au téléchargement ou a la consultation depuis un autre site.
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Avertissement : ce document est la reprise au format pdf d'un article proposé sur I'espace pédagogique de I'académie de Poitiers.
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