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Principais Videos Didaticos de apoio em Inglés da BLUE MARBLE GEOGRAPHICS

Coml hora de duragao cada, parte deles fala de processamento de dados LiDAR e serviram de
base para esta apostila, embora os exemplos sejam diferentes.

Webinar de 24 de Outubro de 2013, 1 hora de duracdo :

Global Mapper 15 - What's New?
http://www.bluemarblegeo.com/products/previous-webinars.php?wid=114
Link no Youtube : https://www.youtube.com/watch?v=UUAMq8xATAg

Webinar de 17 de Dezembro de 2013, 1 hora de duragdo :

LiDAR Processing in Global Mapper
http://www.bluemarblegeo.com/products/previous-webinars.php?wid=118
Link no Youtube : https://www.youtube.com/watch?v=v8VM2vkw43g

Webinar de 28 de janeiro de 2014, 1 hora de duracdo ;

What's New in Global Mapper 15.1
http://www.bluemarblegeo.com/products/previous-webinars.php?wid=120
Link no Youtube: https://www.youtube.com/watch?v=fTXFssTIB38

Webinar 26 de Junho de 2014, 1 hora de duracdo ;

What's New in Global Mapper 15.2
http://www.bluemarblegeo.com/products/previous-webinars.php?wid=131
Link no Youtube: https://www.youtube.com/watch?v=tz)2Jn_Aew4

Referéncias Bibliograficas :

http://www.globalmapper.com.br/lidar.htm
http://www.lidar.com.br/

Apostila : “PERFILAMENTO A LASER - LIDAR” escrita por Laurent Martin em
Agosto de 2014 com informacoes do site www.lidar.com.br
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Introducao : o que sao dados LiDAR

LIDAR : Acrénimo de Light Detection and Ranging. E uma tecnologia de sensor remoto
optico que mede propriedades de luz refletida ou absorvida para obter a distdncia ou outra
informacao de um objeto ou superficie.

O método mais empregado para determinar distancia a um objeto ou superficie € usar pulsos de
LASER. Semelhante a tecnologia de Radar que usa ondas de rddio em vez de luz, a distancia
até um objeto é determinada medindo o intervalo de tempo entre emissdo de um pulso e
retorno do sinal refletido. E classificado por esta razio como um sistema ativo, que tem a sua
propria fonte de energia e ndo depende de iluminagdo solar.

A tecnologia LIDAR tem aplica¢do em geologia, geotecnia, sismologia, sensoriamento remoto,
mapeamento e fisica da atmosfera. Uma aplicacdo especifica para LIDAR é o ALS (Airborne
Laser scanning) ou Altimetria a LASER. A sigla LADAR (Laser Detection and Ranging) é
mais usada em contexto militar.

O principio basico de funcionamento deste sistema é a obtencao
de registros digitais continuos de coordenadas espaciais, as
quais constituem os elementos primarios para modelagem do

terreno e geracdo de um mapa topografico derivado destas
1F5 eronave _.,u
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i AR B B através de uma abertura no fundo de uma aeronave ou
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M’Ji | |H';| et L. embarcado em um helicoptero. No caso das aeronaves, esta
' Fof D £ i
i E:: abertura é a mesma utilizada em aeronaves preparadas para
S |

execucdo de coberturas aéreas. Se trata entdo de um sistema
ESQUEMA DE FUNCIONAMENTO

ativo.

Durante o levantamento, o sistema emite feixes de luz (LASER)
que um espelho dirige para o solo. O LASER varre a superficie
do terreno abaixo da aeronave e registra a distancia até o solo
para cada um dos feixes emitidos, sendo registrado também o
respectivo angulo de inclinacdo de cada feixe em relagdo a
vertical do lugar.

A varredura é feita no sentido transversal a diregdo de voo com
um angulo de abertura especificado pelo operador. Este angulo

de abertura permite a determinagéo da largura de faixa abrangida
pela Perfilagem LASER, enquanto o movimento da aeronave

EQUIPAMENTO EM AERONAVE

permite a cobertura na diregcdo de voo. As pulsacbes Opticas
refletidas no solo séo coletadas pelo receptor e sédo convertidas
de sinal 6tico para eletronico. O tempo gasto para o feixe sair do
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LEVANTAMENTO AEREO

PERFILAMENTO A LASER

receptor e refletir no solo é medido e, baseado na velocidade
conhecida de luz, pode ser determinado a distancia do sensor até
0 solo.

Qutra caracteristica marcante dos sistemas de Perfilagem a
LASER ¢é a medicao da primeira e da ultima reflexdo de cada
pulsacédo de LASER, além de detectar reflexdes multiplas oriunda
de objetos pequenos como fios e cabos suspensos acima do
solo. Este recurso permite num processamento posterior que se
faca a distincao de objetos acima do solo (arvores, casas, postes,
etc.)

Os movimentos da aeronave durante o levantamento séao
registrados por meio de sistema de referéncia inercial (IMU -
Inertial Measurement Unit) e seus angulos de inclinacao durante
0 voo sao utilizados no pés-processamento para determinagéo
com precisdo das coordenadas dos pontos.

Um receptor de GPS na aeronave registra sua posicdo a
intervalos fixos. Outro receptor baseado no solo prové a correcao
de diferencial para uma determinagéo de posi¢do mais precisa.

Por meio de pds-processamento, as medidas LASER com seus
respectivos angulos, os dados de GPS e dados de navegacao
inercial sdo combinados para determinar a posicdo dos pontos
varridos na superficie terrestre.

Os dados LiDAR comecaram a aparecer ha 10 anos, e agora sdo comuns, € as suas aplicagoes
se expandem e se generalizam, pois sdo operacionais e abrem perspectivas nos mais diversos
temas de aplicacdes devido a sua grande versatilidade. Seu processamento tem as suas
peculiaridades,o que justifica este treinamento !

Uma pesquisa da BLUE MARBLE GEOGRAPHICS realizada durante um WEBINAR mostra
o destino que os usudrios facam dos dados LiDAR que processam.

® 84 % dos usudrios de dados LiDAR querem extrair dados de Modelo de Terreno
® 48 % dos usudrios querem processar, editar e classificar as feicdes diversas
e 32 % usam para coleta de dados.

Os arquivos de dados Lidar sdo geralmente muito volumosos, com milhdes e mesmo bilhdes de
pontos. Sdo dados vetoriais compostos exclusivamente de pontos, cada ponto tendo 3

coordenadas ( Xx,y,z).
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Tipicamente dados LiDAR sdo coletados por avido mais existem igualmente sistemas terrestres
imoveis e mdveis ( montados em automoveis por exemplo) , chamados LASER SCAN, que
podem ser igualmente processados no Médulo LiDAR do GLOBAL MAPPER.

No decorrer deste curso alternaremos as amostras de dados usados conforme a objetivo do

processamento, para mostras os resultados de acordo com as propriedades dos dados
processados.

O novo Mdédulo LiDAR do GLOBAL MAPPER (V15 em diante)

O Moédulo LiDAR do Global Mapper esté disponivel exclusivamente a partir da Versao 15 e
seguintes. O médulo LiDAR ja vem no software basico mais ele € ativado a parte mediante
aquisicao da Licenca do Mdédulo LiDAR, que tem custo idéntico ao software basico. Para
adquirir e depois poder ativas o Médulo LiDAR de seu GLOBALMAPPER versao 15 e mais
recentes, consulte no email ventas @engesat.com ou tel 041 91 34 09 90.

Este software é adequado para o manuseio dos dados j4 pré-classificados, ou seja, os dados que
as empresas de aerolevantamento fornecem depois de classificada em funcao das propriedades
dos dados ( valor Z de altitude de cada ponto, ou intensidade do sinal retornado,...) aos seus
clientes para extragdao de informagdes e uso em aplicagdes de cartografia e mapeamento,
engenharia, monitoramento, etc € uso posterior num Sistema de Informagdes Geograficas
(SIG) tal como o GLOBAL MAPPER mesmo, ou um CAD...

Importando Arquivos de Dados LiDAR,

Supondo que nunca trabalharam com dados LiDAR, vamos comecar com o bésico, o comeco,
a partir da carga de dados LiDAR no software.

Usaremos para este curso dados LiDAR de uma area de Curitiba, no Centro Civico, no Museu
Oscar Niemeyer conhecido como o Museu do Olho, onde temos uma variedade de tipos de uso
e ocupacao de solos tal como mata, de edificios, grama, dgua, etc... A unidade de medida é m
(metro) e o fuso UTM € 22 sul, Datum Sirgas 2000. Estes dado LiDAR ndo € classificado.

Usaremos igualmente dados LiDAR classificados fornecidos pela AEROCARTA, arquivos
187-edit.las e 188-edit.las . Nestes dados ,observaremos a diferenca que traz o fato dos dados ja
estarem classificados.

Carregamento de dados LIDAR

O formato mais comum e dominante: .las e formato correspondente compactado . laz. Os
dados LiDAR se carregam diretamente no Médulo LiDAR como qualquer outro dado e é
reconhecido automaticamente pelo aplicativo. O Modulo LiDAR suporta igualmente o formato
.E57 e arquivos de nuvens de pontos Leica .PTS.

Instrucido : File / Open Data File (s) / arquivo mon.las

A janela de didlogo que se abre € como segue:
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; Lidar Load Options

Set up Favorites Shortout Key:

éé‘zéét

Color Lidar by RGE/Elev

Load Type

{* Create Point Cloud [fast, can create grid later in Control Center)

Draw Mode: IUse Global Setting from Toolbar LJ

" Create Elevation Grid for Lse in &nalysis

Elevation Grid Creation Options

Grid Method: [ : |

|

in Size: |
i Elevation Grid "No Data" Distance Criteria [B]

This setting contrals how far from a knawn data point that an
elevation grid cell has to be before it ix conzsidered invalid. The
default zetting azsumes all grid points are valid. Lower values
make the valid grid stay tighter around known data paints.

= 1
i |
Tight
I~ Fill Entire Bourding
I Only Load Points 'ithin Bounds Select

™ Use Preview Mode. Load Only 1 of Every |10 Samples

Loose

™ Delete Samples Over |3 Standard Devistions fram Mean
™ Treat Elevations as Depths (Multiply by 1]

™ Only Load Samples with Point Source 1D of |0

¥ Use These Options for All Lidar Files in the Current Group

Select Lidar Point Classifications ta Impart

0 - Created, never classified
[w]1 - Unclassified

2 - Ground

[w] 3 - Low Yegetalion

4 - Medium Vegetation

[w] 5 - High Vegetation

E - Building

7 - Low Paint [Moise]

8 - Model Key-point (mass point)
(w] 3 - Water

10 - Railroad 2

(5

Select Al Clear &1

I 0Id LAS File (1.2 and E arlier] Has Classes Over 31

Select Lidar Retun Types to Import
Unknown

First

Second

Last

Single

First-of-t any

Second-of-bany

Third-of-tany

Last-of-tany

Select Al Clear Al

Cancel

[ /7 LDAR Processing in G....

Far Help, press F1

> r@immbreulﬂéddo.” T Global Mapper v15.1 ...

[ ——
‘4 Iniciar

Esta janela traz na parte direita a op¢ao de classes usadas nos dados LiDAR pré
classificadas foram definidas pela ASPRS (American Society or Photogrametry and
Remote Sensing). Recomendamos respeitar sempre esta nomenclatura que € universamente
reconhecida, para manter o padrao em caso de intercambio de dados LiDAR.

Select Lidar Point Clazzificationz to lmport

0 - Created, never clazsified #
W1 - Unclassified -
2 - Ground

3 - Low Vegetation

4 - b edium Y egetation

[w] 5 - High Wegetation

E - Building

7 - Low Paint [Moize]

2 - Model K.ey-paint [mazs point)

9 -\ ater
10 - Railroad v
Select All Clear All

[ 0Id LAS File (1.2 and Earlier) Has Claszes Over 31

-Select Lidar Return Types to Import

Unknioe

[w] Firzt

Second

Last

Single

[w] Firzt-of -4 ary
Second-of-hd any
Third-of-k any
Last-of-Many

Select All Clear Al
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Esta seria entdo a primeira oportunidade que temos de filtrar os dados LiDAR, na hora de
carregé-los, escolhendo de carregar uma ou vérias classes, ou todas, para ter o dado completo.
Na parte esquerda, outros pardmetros técnicos de carregamento da nuvem de pontos, onde
podemos solicitar que a nuvem de pontos seja colorizada em fungdo de, por exemplo...:

Load Type

* [Create Point Cloud [fast, can create grid later in Contral Center)

Draw kode: |L|se [zlabal Setting fram Toalbar LI

" Create Elevation Gnd for Usze in Analysiz

Elevation Grid Creation Options
Girid Methad: | -]

Bin Size: | J

Elevation Gnd "Mo Data'’ Distance Critena [E]

Thiz getting controls how far from a known data point that an
elevation arid cell has to be befare it iz conzidered invalid. The
default zetting azzumes all grid points are valid. Lower values
make the valid gnd stay ighter around known data points.

-
L]

Tight Looze

[ Only Load Paints Within Bounds Select...

[ Use Preview Mode. Load Orly 1 of Every |1 0 Samples

[ Delete Samples Owver I3 Standard Deviations from kMean
I Treat Elevations as Depths [Multiply by -1)
[ Only Load Samples with Point Source (D of {0

Iv Usze These Dptions for All Lidar Files in the Current Group

- Altitude dos pontos, por defeito,

- Intensidade,

- Classificacao,

- Numero do retorno,

- Altitude acima do solo

- 1d da fonte do ponto ( de 1 a 4 no nosso caso, mostrando que houve 4 passagens do sensor na
area) , alguns locais na drea recoberta tendo inclusive multiplo recobrimento...

Outros parametros incluem por exemplo:
¢ (riagao de uma grade de elevacdo, o que por sua vez ativard varias op¢oes. A altimetria
podera ser gerada por triangulagdo (grade TIN) ou “Binning” com diversas variantes

do algoritmos ( minimo, maximo, média) e definindo o tamanho da base de
amostragem onde o célculo se fara para definir o valor final considerado.
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¢ Poderemos selecionar igualmente na se¢cdo Elevation Grid “No Data‘“ Distance
Criteria, para definir a distdncia minima a considerar para que pontos sejam
considerados vélidos.

e Valores baixos (Tigh) de Distance Criteria criardo uma grade de altimetria com furos
onde ndo existem pontos por perto na nuvem; um valor alto (Loose) perto de 100 de
Distance Criteria permitird que mesmo quando os pontos da nuvem estao distantes, o
aplicativo preencherd a grade de altimetria com valores de altimetria média das
redondezas.

e A criacdo da grade de elevagao poderd também ser realizada sem problemas depois do
dado carregado igualmente, como veremos na parte “Gerando um Modelo Digital de
Terreno por triangulacao ou Binning”.

e (Carregar dados dentro de certos limites geograficos a ser definidos ou um poligono a
ser selecionado

¢ Preview Mode: Fator de amostragem para carregar a nuvem de ponto.

® Apagar pontos com desvio padrao superior a algum patamar a ser setado para
evitar a contaminacao do dado por valores absurdos (as vezes se tratando de ruido na
eletronica do sistema).

e Multiplicar os valores de altimetria como profundidade (multiplicando por (-1),
caso estejamos trabalhando com batimetria)

¢ Selecionar um tnico Id da fonte do ponto a ser carregado, para selecionar uma tnica
faixa de voo

¢ Pedir para que as opcoes selecionadas sejam conservadas para todos os arquivos
de dados LiDAR carregados nesta sessdo, caso a drea considerada por exemplo seja
composta de varios arquivos.

O arquivo de dados Lidar da drea do Museu Niemeyer que carregamos tem 2.789.941 pontos ,
como pode ser verificado no Overlay Control Center ( Centro e Controle de Layers)

B Overlay Control Center (1 Layers, 1 Selec... g|§|@|

Currently Dpened Owerlays [Right Chok on Overlay Hames for More Options

2,783,941 Features]

fe=fe=f=] =]

Metadata...| Dptions...| Hide Owerlay ClnseDverlay|
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Exemplo de tela com com a funcdo Ferramenta de Informacdo de Feicao ( Feature Info
Tool), podemos acessar as informagades (atributos) que traz cada ponto ! Neste caso a cor
dos pontos foi estabelecida exclusicamente em funcdo da hipsometria, ou seja a altitude de
cada ponto da nuvem.

? Global Mapper v15.1 (b012314) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

o|ole|dExl ala(®ls] RIDE@AE LS| 8] P 1@

ISet up Favorites Shortcut Keps... L‘ _ﬂ ‘

GlEH £]6|61%|6|%] 44| £ 14|16 «|4 8106142 2458|771 %)
[ Color Lidar by RGE/Elev =1 G| e 2] v | || ﬂl[DIh.li‘l@l

M Feature Information |X|

e |<ND LABEL>

Feature Tupe: |LIDAF|, Unclasziied

Geometry: |F‘oint location: 6742344 160 7128544590 [Lat/Lon: 25°;

Map Mame: |m0n.|as

Right click on an entry for more options (i.e. open URL, etc.]

Altribute | Walue
ELEVATION 952.93
CLASS 1 [Unclassified)
INTEMSITY 177
SCAN_ANGLE 50
RETURN_CNT 1
RETURN_MUM 1
GPS_TIME 573159.8
SOURCE_ID 1
1 [ [ 1
! : ! I. ! : ! ! Edit... Delete | Location..l Copy to Clipboard |
Om 30m 150m 230m 350m

3074 |UTM {SIRGAS ) - { 674427.675, 7188596.080 ) |25" 29 35.1319°5; 99° 15 56,9537 W
s Iniciar > /- Uz{ Curso sobre o Mddulo.. . EF;'{ Apostia sobre PERFL... T Global Mapper v15.1 ... 7 LIDAR Processing in G... RS [4 I M 19:26

Fazendo um zoom no dado no software, podemos ver os pontos dos dados e com a fun¢do
Ferramenta de Informacdo de Feicdo ( Feature Info Tool), podemos acessar as informacdes
que traz cada ponto ! Veja a ilustragc@o a seguir que mostra uma dado LiDAR j4 classificado e
ampliado na escala 1:400

¥ Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED |E|
File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

olBemEx als®s] oS @@E|E L] o) Feme = 8% c8]
|5t up Favoites Shorteut Keys.. ~| :I |
Glh] £]$6|4%|0le] 414 &|L1& 414010 10|62 @)% 8] 21214

| Color Lidar by RGB/Ele (e e 5] e | i me |8

%
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E se tratando de dados 3D, pode ser visualizado em 3 D, claro, e “rodado” interativamente para
obter a melhor pespectiva :

1 3D View

e wnl B8)d] o200 ala)

Alterando a aparéncia da nuvem de pontos LiDAR para realcar os diversas
propriedade do dados,

Na barra de ferramentas LIDAR temos acesso direto para fazer variar a aparéncia da nuvem de
pontos LIDAR em fungao de varias propriedades do dado:

|E-:|I-:|r Lidar by Elewvation ﬂ (ja-_ | I'L |H:E,. | H": | h | o |&| j'jl:.

O menu retratil a extrema esquerda oferece as seguintes possibilidades :

Display colorido em funcao da Altimetria

% Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED (=]

File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

|B|elmlE x| 2|2 |®o|[Q 2|E|RIS|E 2| 7] ] e -1 2]%] £l|8]

[DELETE - Delete Selected Feature(s) = B

f &

&

%)% 44| &

&6

Color Lidar by Intersity
Color Lidat by Classification
Color Lidar by Retumn Number

Color Lidar by Height Abave Ground
Color Lidar by Peint Source D

670m —|

660 m —|

650m —

12 —

Far Help, press F1 1:16020 [UTM (SIRGAS ) - ( 291845.506, 7475569.990 ) [22° 48" 52.7178" S, 53°
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Display colorido em funcao da Intensidade

Dado Lidar carregado intensidade, a resultando sendo uma nuvem de pontos em tons de cinza:

T Global Mapper v15.1 (b012314) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

DECY =T = slslelellels] ol Fs @] rlol]
|Se t up Favorites Shortout Keys, _‘ _J

&l £|6|8|%]6]%] 4 Glo|mltglelslel[7]7 %]
Color Lidar by RGB /Elev = | |%i'ﬂp|h|vi~*|w»i 55 |35 2!!||

| Color Lidar by RGE/Elev
Color Lidar by Elevation
Color Lidar by Intensity
Caolor Lidar by Classification
Color Lidar by Return Number

Caolor Lidar by Height Above Graund
Ciolor Lidar by Point Source 1D

l
1
Om 125m 250m 375m 500m

[1:7470 [UTM ( SIRGAS ) - (673482.807, 7188872.196 ) |25° 24 24.9324°5, 49° 16 30.9102° W

Far Help, pressF1

+s Iniciar o /~ | Ol Cursosobre oMddulo... | /7 LIDAR Processingin G... ® Global Mapper v15.1... ¥ -P; ’(‘FJ LD 21:35

Display colorido em funcio da classificacao

Os dados do Museu do Olho nio sdo classificados entdo usaremos outro exemplo...

~ Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

walysis Search GPS  Help

wlﬂlwlllil%l\ QS =
| DELETE - Delete Selected Features) -l __l ‘
Glf| £|6|6&[ 0|9 4

zszl\

| IEolor Lidar by Classification *l |%|“§§|h| g?l | ,.s\ '2 %

=l

EREE IR ER

M |idar Filter Settings

Lidar i

r— Classifications {Double-Click to Change Color)

Code | Description | A
1] Created, never classified

1 Unclassified

2 Ground

3 Low Vegetation

4 Medium Vegetation

5  High Vegetation

&  Buiding

7 Low Point {Moise)

3 Model Key-point {mass point)

2 Water

10 Railroad |

Sy oo i b
Enable All Disable All
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Display colorido em funcio da nimero de retorno

% Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

o|m|wlmE]x] alalwlo||[R slzlelclE|2l<| ol mee = 8]
]DELETE - Delete Selected Feature(s) L{ EJ -
Gl £]6]6 %]l 414 £

|COI0r Lidar by Feturn Mumber L] ("‘% | "L |% | '“',';' |h| 4
Color Lidar by RGE/Elev
Color Lidar by Elevation

Color Lidar by Intenzity

Color Lidar by Classification

[ Color Lidar by Return Mumber
Color Lidar by Height Above Ground
Color Lidar by Paint Source 1D

L

For Help, press F1 1:7470 [UTM { SIRGAS ) - [ 673575,604, 7188874, 173 ) |25° 24 24.8292°5, 49°

Display colorido em funcao da altura a cima do chao

T Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

o|Me/@Ek| als®d] [0 |=ERAE £ 5| B8] Feswe o B C]|D]H

|DELETE - Delete Selected Featurefs) ~l EJ
Gle] &6 64|98 44| ¢ |28 44

]Eolor Lidar by Height Above Ground L] E.k | "L |'& | L |§ﬂ| 4 |‘w"|
Color Lidar by RGE/Elev

Color Lidar by Elevation

Color Lidar by Intensity

Color Lidar by Clazszification

Caolor Lidar by Return Murmber

| Calor Lidar by Height Above Ground
Color Lidar by Point Source D

For Help, press F1 1:16020 [UTM { SIRGAS ) - { 291828,547, 7475560.990 ) [22° 48' 52.7102° 5, 53°
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% Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

clnlololEls alalalo|[X slmlelc|m|cl<| ol o 8l c|

]DELETE - Delete Selected Feature(s]

Gl |66

-
%| %%

]Eolor Lidar by Height Abowe Ground L] 64,. | I'L |%| “"i:'] h‘ 4 |‘w" |

414 ¢

Color Lidar by RGEAEley
Color Lidar by Elevation

Color Lidar by Intensity

Color Lidar by Classification
Color Lidar by Return Mumber

Color Lidar by Height Above Ground
Color Lidar by Point Source D

For Help, press F1

Display colorido em funcao da Id da fonte

Dado Lidar carregado por 1d da fonte do ponto ( de 1 a 4 no nosso caso, mostrando que
houve 4 passagens do sensor na drea) , alguns locais na drea recoberta tento multiplo
recobrimento inclusive...

? Global Mapper v15.1 (b012314) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Analyss Search GPS Help

mlolml=|x]| als/mls| e

=}

A% £

I Set up Favarites Sharteut Keys. .

Gl &8

e 7
& g

&|%|%

= b

VA
2,

4|2

]Color Lidar by Elevation

=[] [l [t1] ] &

i

Color Lidar by RGE/Elev
Color Lidar by Elevation

Color Lidar by Intensity

Calor Lidar by Claszification
Color Lidar by Retum Mumber
Calor Lidar by Height Above Ground
i [I5]

For Help, press F1

<4 Iniciar @ /~ | T curso sobre o Midulbo...

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2

[ /7 LiDAR Processingin G...

[1:7470 [UTM ( SIRGAS ) - ( 673680.438, 7188870,220 ) [25° 24 24.91367 5, 48°

1:7470 [UTM { SIRGAS

-{673917.585, 7183874, 173 ) [25° 24 2458555, 49° 16' 15.3553° W

T Global Mapper v15.1...

Copyright ENGESAT 2014



Mapa de Densidade dos pontos LiDAR na Nuvem:

Esta funcionalidade reflete a densidade de pontos na nuvem. Para visualizar locais com mais
ou menos concentragdo e riqueza de retornos para cada drea em fung¢do de como o sensor foi
configurado e voado sobre a drea... Em dreas de vegetacdo, teremos maior concentragcdo de
pontos..do que em areas nuas ou edificadas... Na parte de recobrimento entre faixas de voo
contiguas também teremos mais densidade de pontos ( o dobro...).

Carregamos a nuvem por completa com todas as classes e todas as propriedades. Clicamos com
o botdo direito do Mouse no layer da imagem e ativamos o comando “ DENSITY Create
Density Grid...”

Os ajustes sa3o como segue :

Density Grid Setup

Description: ] 185-edit.las (Density Grid)

Population Field: ] <Paint Count= _:J

Search Radius: 1 |meters LJ
Cells Per Radius: i 3 {number of samples per radius)

Area Units: %
Density Type: ]Gaussian Kernel (Default) _:J
Shader: ]Default Shared Shader L]
I Ir

Specify Bounds. .. ‘ K | Cancel ‘

E clicamos em OK.

Para visualizagdo do resultado deste processamento, selecionamos somente o novo layer raster
criado na Overlay Control Center e desativamos os demais. O resultado esta colorizado com as
mesmas cores que a imagem inicial onde a varidvel Z representa a andlise da densidade ou
concentracdo de pontos. Podemos verificar a densidade de pontos em P&B onde quanto mais
preto, mais densidade de pontos, no recobrimento entre as faixas,
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% Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Analysic Search GPS Help
Ell=IEE o [E QK| £ =] 8] (s shed - 8% £|®

[ et up Faverites Shorteut Keys.. s E

&le] £|% 44| & &8l 4] 48] |2 45l 21 @l 28l @) 2] 21] %
Crrrr T — o LA R L T b

15.0 deg

Q

S A P
o O Eodn

125 deg

10.0 deg

2.5 deg

0.0 deg

Right dick to set up the elevation legend display. 1:7690 [UTM ( SIRGAS ) - (673211.045, 7188669,500 ) [25° 24 31.6331° 5, 49°

E como a densidade aqui feita numa imagem reamostrada , vai de 0 a 15, é o parametro Z
do dado, podemos visualiza-lo em 3 igualmente.

' 3D View

e nnl vla a2lele| alal ks w @ 5

Editando ou reclassificando dados LiDAR

Os dados da nuvem LiDAR podem ser editados em vdrias fases, tanto no carregamento ou
mesmo depois

No carregamento do dado Lidar podemos por exemplo alterar a forma de visualizag@o na

janela Vector Options, especifica aos dados LiDAR, que abrimos a partir do Overlay Control
Center. As opgdes sdo

—Draw Mode

Ilze Global Setting from Toalbar L]
Use Global Sefting from Toolbar

IUse Colors f Present (Elevations Otherwise) =
Color Elevations Using Cument Shader

Colar by Intensity

Color by Classification

Color by Retum Mumber N

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2  Copyright ENGESAT 2014 16



B Vector Options

X]

Lidar Display l.-’-'-.lter Elevation Values ] Layer Projection 1

Draw Mode

Use Global Setting from Toolbar -

Point Size
{+ ptomatically Enlange Points When Zooming
{~ Always Draw Poirts at Fixed Size: |1 pixels

Elevation Units 1
|METERS |

- Point Display CQuality Thinning {50)
Thiz contrals how much the point cloud display is
thinned when zoomed out to speed up display. Increase
the quality to get draw more of the paints. Lower quality
will show less poirts but draw faster.

Faster | Higher
Display A Quality

Color by Intensity Brightness (0}

Dimmer Jl Brighter

Podemos alterar o tamanho de cada ponto na tela para mais de um pixel, se necessério...

A opcao “Faster Display ” permite regular a reamostragemdos dados e com isto a
velocidade de carregamento dos dados na hora de diminuir o zoom na visualizag@o.

A opcao “Color by Intensity Brightness” permite modular a cor em fun¢do da intensidade do
sinal, clareando ou escurescendo a imagem de intensidade do dado LiDAR.

A op¢des na janela “Alter Elevation Values” permite carregar somente uma praia de valores
de elevacgdo, ou seja impor um limite minimo e maximo de elevagdo no carregamento dos
dados. Podemos igualmente aplicar um fator de escala, uma poténcia e um “OFFSET” .
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M Vector Options

Lidar Display  After Elevation Values | | ayer Projaction
Elevation Offzet and Scale Factor

Scale Factor:

Power: I'I

Offset: 15 Meters -

Elevation values will be altered first by applying the power
{rarely used}, then multiplying by the scale factor, then by
adding the offset walue as shown in the following equation:

new_elev = scale * (org_elev ™ power ) = offsat

For example, if you specify a scale of 1.0 and an offset of 10
meters, an elevation sample of 150 meters from the file would
become 160 maters.

-Valid Elevation Range -

Maximum Valid Elevation: ] 4816 | Meters ~|
Minimum Valid Elevation: | 7.63 Jl'v'leters li
I gl atd it | o =]

[~ Clamp Out of Bound Values to Valid Range

Blevation Units Interpretation
This option allows you to reinterpret the raw elevation values
stared in the overay data. This option should only be used

when the verical units selected when the overlay was loaded
or indicated by the aveday data file were incomect.

|Use the Elevation Display Units selection on the Verical
Options panel of the Configuration dialog if you just want to
[ change the units that elevation values are displayed in.

A janela LAYER PROJECTION permite ajustar ou corrigir a projecao do dado bruto para
outra op¢ap do que a original e escolher outra unidade de medida da elevagdo, quando os
parametros inicialmente escolhidos estdo equivocados.Nao € uma ferramenta de reprojecaodo
dado, pois neste caso devemos usar o menu Tools / Configure e escolha a opcao Projection.

M Vector Options

Lidar Display l Alter Blevation Values  Layer Projection ]

Projection: Load From Fils...

v Save ToFie..
T Imit From EPSG...
] 22 (B4™W - 48°W - Southem Hemisphere) _v_]
Datum:

|5I1RGAS 2000 =| Add Datum...

Planar Units:

|METERS =l
Parameters:
Aftrbute Value
CENTRAL MERIDIAN SCALE FACTOR 0.999600000
CENTRAL MERIDIAN -51.00000000
ORIGIN LATITUDE 0.00000000
FALSE EASTING (m}) 500000
FALSE NORTHING {m) 10000000
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¢ Edicao Tabular

Podemos explorar as caracteristicas dos dados que carregamos usando o comando * Search by
Atribute\Name\Description”, representado na barra de ferramenta por um bindculo, onde
cada coluna é um atributo, ou seja uma caracteristica técnica do dado e da configuracdo do
instrumento que o gerou, contribuindo para uma melhor compreensao da informagao que ele
traz.

M Search Vector Data

Types To Search Select Layers] to Search Close

¥ feas # Search &l Enabled Layers
¥ Lines " Search Specific Layers Select Layer(s) ..
W Paints | " Search Onscreen Features Only
Search Criteria [wildeards ™' and "' are Allowed in Compare Y alue]
Attributesltem Compare Value
|<Faalure Mame> LJ m |x as |Taxt j

™ Make Text Comparisons Case Sensitive

NEW SEARCH! | SEARCH IM EXISTING RESULTS | Shiow All Features

Double-click onitem ta recenter map view on it, right-click for more options

<Feature Mame> | <Feature Type> | CLASS | ELEVATION | GPS_TIME | INTENSITY | RETURN_CMT | SCAN_AMGLE | SOURCE_ID | <Desciiption: <Index in Layer> ~
<UNMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 9139 5731558 88 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166438

<UNNAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 9139 5731558 191 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166433

<UNNAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 924.12 5731558 50 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166442

<UNMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92353 B731658 B4 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166443

<UMMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92321 B731658 28 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166444

<UMMAMED FEATURE: LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92362 B731858 72 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166447

¢UMNMWAMED FEATURE: LIDAR. Unclassified 1 [Unclassified) 315.08 5731558 B4 1 20 1 LID&R, Unclassified 166448

<UMMNAMED FEATURE: LIDAR. Unclassified 1 (Unclassified) 924.22 5731558 120 1 20 1 LIDAR. Unclassified 166453

<UNMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92537 5731558 59 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166454

<UNNAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92236 5731558 o7 1 20 1 LIDAR, Unclassified 166455

<UNNAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92014 5744347 143 1 20 4 LIDAR, Unclassified 2751704

<UNMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 9203 B744347 104 1 20 4 LIDAR, Unclassified 2751703

<UMMAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 92952 Braaraz 2 2 20 2 LIDAR, Unclassified 1311653

<UMMAMED FEATURE: LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 93914 B7aa7az2 102 2 20 2 LIDAR, Unclassified 1311652

¢UMNMAMED FEATURE: LIDAR. Unclassified 1 [Unclassified) 93262 5734782 2 2 20 2 LID&R, Unclassified 1311650

¢UNMWAMED FEATURE: LIDAR. Unclassified 1 [Unclassified) 938.62 734782 99 2 20 2 LID&R, Unclassified 1311649

<UNMNAMED FEATURE: LIDAR. Unclassified 1 [Unclassified)  932.53 G747z 12 2 20 2 LIDAR, Unclassified 1311648

<UNNAMED FEATURE> LIDAR, Unclassified 1 [Unclassified) 937 5734782 140 2 20 2 LIDAR, Unclassified 1311647 2
AUMMARET FEATHEES LINAR | lnclacsifiad 1 1 laslasdfiad] 079 70 EFM7AY 1R 2 20 5 HIRAR @lnclaseifiad 1711048

EdtSelected |  DeleteSelected | Select Al

+2 Iniciar & - rﬂji Curso sobre o Madulo.... T Global Mapper v15.1 ... r,_ﬁf LIDAR Processing in G. ..

Adicionalmente, podemos trabalhar este formato tabular de dados para selecionar uma parte
do dados em func¢ao dos valores numéricos e identidade de texto de um atributo. A
classificacdo se faz de modo crescente ou decrescente, alfabético, ou medianteaplicagcdo de
operacde logicas

Podemos assim operar buscar, identificar, apagar, alterar, manipular estes dados de forma
tabular igualmente, adicionalmente aos métodos graficos vistos anteriormente.

Podemos aplicar vérios critérios em sequéncia tal como por exemplo: “Classe Solo e Elevagdo
superior a 25 m...

Uma vez carregados no software, os dados podem ser editados e classificados novamente. Por
isto recomendamos a priori carregd-los inicialmente na sua totalidade para proceder depois de
conhecé-los melhor a sua classifica¢cao em func@o dos objetivos da andlise.

¢ Edicao tematica

A Barra de Ferramenta LiDAR € o caminho para isto, depois de carregada a nuvem de pontos
por completa como fizemos inicialmente.
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Esta ferramenta permite selecionar quando ja existentes, as diferentes classes existentes na
nuvem de pontos. E poder assim visualizd las isoladamente seja em 2 D ou 3 D.

Se abre a janela que trata da selecao das classes existentes, sejam classes temadticas ou classes
técnicas de tipo de retorno.

Select Lidar Point Clazsifications to lmport

[w] 0 - Created, never classified e
W1 - Unclassified '
[w] & - Graund

[w] 3 - Low Vegetation

[w] 4 - Medium Yegetation

[w] 5 - High ‘Yeaqetation

[w] & - Building

[w] 7 - Low Paint [Maoize]

[w] 2 - Maodel Key-paint [mass: paint]

[w] 9 - W ater
[+]10 - Rairaoad “w
Select Al Clear Al

[ OId LAS File [1.2 and E arlier] Has Classes Ower 31

-Select Lidar Return Types to Impart

[w] Lk

[w] First

[w| Second

[w] Last

v Single

[w] Firzt-of-b arp

v Second-of-Many
[w] Third-of -b any
[w] Lasgt-of-k arny

Select Al Clear All

No dado ja classificado 118.1as, a selecao da classe 6 BUILDING resulta no seguinte, a sele¢ao
sendo feita por classe e a visualiza¢do dentro da classe sendo feita por hipsometria ...
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% Global Mapper v15.2 (6072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

Fle Edt View Tools Analysis Search GPS Help

oM w|a|E]x] alzlwa] Q0@ 8K L] 7| 8] Pese < 8% 8
|4REA - Create Mew Area Featuie ~| H
G|E| £|9|6] |l 44| & |&|6&] <4< | #|d| 62 0| %S| €21 %)
Color Lidar by RGB/Eley - S\“L"?‘;‘“‘! |h|“|&‘ Ly
LN By %o’y oud X i
I N
%% 4
680m — s % -
29 & ¢
XL
670m — &,
JES
@ *, *lg%
660m —| e a =
[ & o .
FTE
& %
650m — L &
: e & sz
612 m — " . A
<NO LABEL > LIDAR, Building [680.62 m] 1:6213 LlTM(SlRGS) (292913.043, 7;74575‘775) 22° 49' 25.5081° 5, : 783" W

74 Iniciar. '@ ([T} Copiade Cursosobre... | 3 LDAR ProcessnginG... % Giobal Mapper v15.2...

Em 3 D : por terem a varidavel Z, estes dados podem ser vizualizados em 3D.

" 3D View

[+ G| Bla| o2(0[0] alal ]| M

g ——
4 Iniciar.

¢ Edicao Grafica

Podemos igualmente selecionar pontos na nuvem de dados LiDAR quando visualizada

@ ¢ [T CopiadeCursoso... | 3 LDAR Processingi.. 'r-'«' ‘Global Mapper v15...

normalmente na tela em 2 D, usando para isto simples ferramentas graficas para desenhar um

poligono regular ou irregular...

- Poligono regular

I &
Simplesmente seleciconar o Digitizer Tool % ¢ desenhar um retangulo ou quadrado na édrea

de interesse e os pontos ali delimitados serdo selecionados e poderdo depois ser apagados

classificados, etc...

- Poligono irregular

Clicamos como botao direito do Mouse e escolhemos a fun¢cdo. Advanced Selection Option

> POLYSELECT - Draw Polygon to Select Features conforme a ilustracdo seguinte:

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2
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% Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED.

File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

JJEI‘W|‘E§J%\¢| Q‘Q‘ﬁa"hl 'QJ?\‘E|@‘Q}?E|—ZJE] [Aflas Shader =] 8[| =B
|AREA - Create New Area Featue = 5
Glf| £1%|614|6|@] 4 4| £ |44 <4 &% || & @& £[21]%]
[ et ] S| [ (B3] 2] %
944m e
910 m S
. 4

935m

t Pad Site from Library...
Create Area/Polygon Features 3 t
|4 Create Line Features L4
| Create Paint/Text Features »
Advanced Feature Creation Cotions ¥

930 m

Move,Reshape Feature(s) (8
Attribute/Style Functions »

Adv: Selection Options ¥ v POLY SELECT - Draw Polygon to Select Features

Optior »
i elect Al Area/lsland Smaler than Size..,

Left Click New Paints and Right Click to Finish, Esc to Cancel --» <NO LABEL > LIDAR, Uindlassi 1:1205 [UTM 74318, 445, 7188374,523 ) (257 24 40.7528' 5, 467 16/ 00,7817 W

—_—— = -
& ¢~ | [ Curso sobre oMédulo... | 5 ENGESAT - Classificat...

+4 Iniciar. % Global Mapper v15.2 .

A partir da Barra de Ferramentas LiDAR, podemos igualmente usar a fungao Auto-Classify

ml.
Ground Points tool ﬂ] de depois do software classificar automaticamente os pontos de
solo, podemos usar a ferramenta Filer LIDAR Data para descartar a nuvem desta classe e
classificar mais facilmenteo que ficou !

Depois de selecionadas as dreas de interesse e os pontos nela contidos, podemos apagar,
classificar, etc...

Aplicando cores de imagens (aérea ou satélite) nos dados LiDAR,

Para uma aparéncia mais realista e interpretacdo facilitada para os leigos que querem usar os
dados LIiDAR

1. Retire da area de trabalho os dados usados anteriormente.

2. Clique no commando Open na barra de ferramentas e navegue até:
*\GM_Training\Training_Data\Augusta_Data\Imagery
Segurando o botdao Ctrl do teclado, selecione os 4 arquivos .jp2 e clique no botdo Open.

3. Clique no commando Open na barra de ferramentas e navegue até:
*\GM_Training\Training_Data\Augusta_Data
Selecione Augusta_Ground_LiDAR.las e clique no botdo Open.

Use o comando “ Apply Colors to Lidar Points”, o dltimo a direita na barra de Ferramenta
LIDAR

Carregamos as imagens de satélites ou fotos aéreas da drea de interesse: Note que no menu a
extrema esquerda, deve estar selecionada a funcionalidade * Color LiDAR by RGB/Elev”

¢ |Colorlider by RGB/ERY  , ~] Eh|LL|"E;\.|""i |§m|5*|:’;| e NREdEEE
\-s______—" N7

Comando File / Open Data File(s)... e indicamos os arquivos de interesse
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QYD =
[DELETE - Delete Selected Feature(s) =] _||
é|f=léé’ﬁ|’=ﬁ|§®l 4| & |6l & 4]

AT
Color Lidar by RGB/Elev '& "’{3 h ;F Wa | Ad- ‘

= M Overlay Control Center (4.

|Atlas Shader

| £l®]7]

.'

&3 £
é-*:!ég! s

qqu

Curtently Dpened Overlays (Right Click on werlay Nagl
9TDK380065p2
9TDK365050p2
9TDK365085p2

<HO LABEL > LIDAR, Ground Shot [32.36 m]

93 [UTM ( NADS3 ) - ( 437537.807, 4906101.309 ) [43° 18" 15.7410° N, 69° 35' 53.1930"

Iniciar @ ¢ | I Curso sobre o Modul 3 LIDAR Processing in T Global Mapper v 1!

Carregamos por cima o dado LIDAR , a niivem completa.

" Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

Fle Edt view Took Anslysis Search GPS Help

E‘ilﬂlw |ES!%| Qi Q6 = 4tiss Shader Bl ID! ‘
|DELETE - Delete Selected Feature(s] | LH

lef slelsialle) ¢ 1 s ialripiols ol ]21%|
[Cotor U by R =] S| W10 | B 27 | | g

o =
Augusta_LIDAR, 12z (370,234 Fes @

] | @

Metadata | Options | HldeDva\ayl ol

E implementamos o comando “ Apply Color to Lidar Point”. O processamento se inicia...

Qs &=

|DELETE - Delete Selected Featurels) ;I _| ‘
&4 2|6 |f=m@| 4 & ém dmlw

Color Lidar by RGB/Elev L || P !m e

At Shader B

]

u “

?-*’Liéw [

2 e|slé|
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E se completa... Desativamos os arquivos de imagens ou fotos aéreas do Overlay Control
Center e damos um ZOOM para ver os pontos LiDAR colorizados ...

O Resultado final € como segue neste exemplo ;

- REGISTERED

o|Be@E|H alaws] B =RAIE|C|v] B e 8%

|DELETE - Delete Selected Featurels) = B

Glf| 26| % 0)e] 4.4 ¢

| [Color Liter by PGB /Elev = S % e 5 &

HREL 050, jp2
Augusta LIDAR . laz [B70.234 F @

e | &

fetadata.. | Options.. ‘ SthDverIay‘

<MO LABEL > LIDAR, Ground Shot [40.98 m]
:’." Iniciar s ] f_:‘ @Eu{sﬂ sobre o Madulo....

Em perspectiva 3D, tendo em mente que as coordenadas Z permanecem, o resultado é como
segue, uma nuvem de pontos LIDAR mais com cores da imagem de satélite ou das fotos aéreas
que a colorizaram. Os prédios também aparecem pois carregamos a nuvem de dados LiDAR
por completa, ndo somente a classe se solo...

3D View

& #[sln) 0/a] olle|o| o) i

5 f 3 * g = 2
-’.‘ Iniciar g £ @ Curso sobre o Md... 2 LiDAR Processing i... "I Global Mapper v15... 3D View \ii Pontos LIDAR color...
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Classificando automaticamente pontos de ‘“chao”

Use o comando “ Apply Colors to Lidar Points”, o dltimo a direita na barra de Ferramenta
LIDAR —~

V
L5
AL RS AL S
~ 7
Este comando se aplica a imagens onde a classe chdo néo esta classificada e facilita entdo o
caminho de processamento até a obten¢cdo de um modelo numérico de Terreno. Vamos usar os
dados nao classificados do Museu do Olho para fazer este processamento. Este algoritmo ndo

apresenta interesse nas as imagens ja classificadas, mais € ttil nas imagens onde muitos pontos
ndo classificados.

ID::I-::r Lidar by Elevation

Entdo, antes de rodar este processamento, saibamos acessar os metadados e as estatisticas de
nossa imagem para conhecer melhor por exemplos os pontos ndo classificados. O resultado
pode ser copiado para o clipboard e aqui o reproduzimos

Para ter uma ideia das estatistcas de seu dado LiDAR saibamos acessar os metadados e as
estatisticas de nossa imagem, Clicando no arquivo da imagem no Overlay Control Center,
clicamos na op¢do “Metadata”. A janela criada é como segue :

o|mlolmlz]s] alsimis] B[S SlelelE|els] ol mws— gl
| DELETE - Delete Selected Featurels) | J
a
| Wetadata | Statitics | Projsction |

o
' EEACAE Ay _ .
Attribute Value

&|6|%
| | Color Lidar by RGE/Elev
FILENAME C:ATrabalha GLOBALMAPPER L\D H WAugusta_Diata™, -\ugusﬁ LID-\R Iaz 4

DESCRIPTION Augusta_LIDAR Jaz
AREA COUNT
LINECOUNT

B Metadata (Augusta_LiDAR.laz)

&
&,

I

+4 Iniciar @ ¢/~ | T curso sobre o Médulo...

-F LIDAR Processing in G...

FOINT COUNT
MESH COUNT
LIDAR POINT COUNT
POINT CLOUD MEMORY
LIDAR POINT DENSITY
LIDAR OFFSET
LIDAR SCALE
UPPER LEFT X
UPPER LEFT Y
LOWER RIGHT X
LOWER RIGHT Y
WEST LONGITUDE
NORTH LATITUDE
EAST LONGITUDE
SOUTH LATITUDE

e

©

870,234
85 MB
4 ‘\E samples ¥ m 2

Copy to Clipboard

uAE o)

£

-
|1:5793 |UTM ( NADS3 ) - ( 437506.829, 4906537483 ) |44° 18' 33.8669" N, 63° 47 00.7836" W

T Global Mapper v15.2 ...

O resultado pode ser copiado para o clipboard e aqui o reproduzimos

FILENAME=C:\Trabalho\GLOBAL MAPPER LIDAR\Augusta_Data\Augusta_LiDAR.laz

DESCRIPTION=Augusta_LiDAR.laz

AREA COUNT=0
LINE COUNT=0

POINT COUNT=0
MESH COUNT=0

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2
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LIDAR POINT COUNT=870,234

POINT CLOUD MEMORY=8.5 MB

LIDAR POINT DENSITY=2.58 samples / m"2
LIDAR OFFSET=( 437324.5, 4906028, 0 )
LIDAR SCALE=( 0.001, 0.001, 0.001 )

UPPER LEFT X=437324.530

UPPER LEFT Y=4906499.990

LOWER RIGHT X=438293.200

LOWER RIGHT Y=4906027.790

WEST LONGITUDE=69° 47' 08.9951" W
NORTH LATITUDE=44° 18' 32.8937" N

EAST LONGITUDE=69° 46' 25.0751" W
SOUTH LATITUDE=44° 18'17.2923" N

UL CORNER LONGITUDE=69° 47' 08.9951" W
UL CORNER LATITUDE=44° 18'32.5953" N
UR CORNER LONGITUDE=69° 46' 25.2761" W
UR CORNER LATITUDE=44° 18'32.8937" N
LR CORNER LONGITUDE=69° 46' 25.0751" W
LR CORNER LATITUDE=44° 18'17.5907" N
LL CORNER LONGITUDE=69° 47' 08.7910" W
LL CORNER LATITUDE=44° 18'17.2923" N
PROJ_DESC=UTM Zone 19 / NAD8&3 / meters
PROJ_DATUM=NADS3

PROJ_UNITS=meters
EPSG_CODE=EPSG:26919

COVERED AREA=0.4574 sq km
LOAD_TIME=3542s

MIN ELEVATION=-7.44 METERS

MAX ELEVATION=104.7 METERS
LAS_VERSION=1.1

SYSTEM_ID=NIIRS10
GEN_SOFTWARE=Global Mapper
FLIGHT_DATE=14/5/2013

Nesta mesma janela, temos a op¢ao “Statistics” aqui para o dado 118, que tem vérias classes...

i r]. [+GEM] REGISTERED

Q g} Lol @ @ E é Atlaz Shader
| DELETE - Delete Selected Featurels) - B
e e e e e B Metadata (188-edit. las)
é|“'='|éé’3y=ﬁ|@| { ]
Metadata Statistics !F‘rojection l
| Color Lidar by RGE/Elev o ] Hhima  biies
| Retum | Paint Court | % ZMin|  ZMax|A| Name I mnl M
Al Retume 6496016 100, "D 62763 Retum Mo 1 7
Unknown o 0.00 i} Intensity 1 35546
First 4813177 7409 62793 Class Code 7s g
- | Overlay Control Center ... Second 2010 62765 Scan fngle 3106 8.02
Last 71.35 62763 User Data i ]
6 Currently Opened Overlays [Right Click on Overlay Single 53 ::_,1 52 52:“_53 Point Source 10 1{;
3 First-of-Mary i 2211 62881
Second-of-Mary 305516 2010 627.65 i
Third-of -Mary "ZE “Eu 502 62763 v |
5 ~Classification Cades
| Classffication | Point Count | %[ ZMin| ZMax| Min Imensﬂ}r| Max Intensity | Synthetic | Withheld |
2-Ground 3127131 4314 62763 693 12 2055 ] 1]
= = 3 - Low Vegetation 69,135 1.06 628.09 633.0 1 £165 ] 0
: 5 4 - Medium Vegetation 2,278,762 35.08 B28.70 70D "‘:1 1 359546 o 0
il | i ! et Dol ! 5 - High Visgetation 307431 473 BITSR TAB 16 1 315 0
% - Bullding 713557 1098 63281 73359 i 19151 ]
6350m
642 m
<NO LABEL > LIDAR, Ground Shat [653.72 m] 1116040 |UTM (SIRGAS ) - ( 293051.75%, 7474216.933 ) |22° 49 37,225 53,3807 W

,"f Iniciar > f @5 Curso sobre o Madulo.... 7 LIDAR Processing in G... T Global Mapper v15
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Este relatorio traz a quantidade e porcentagem de pontos por

- cada tipo de retorno, o que estd ndo classificado, valores minimos, mdximos, médios,
- Atributos de cada ponto LiDAR,

- Classes existentes no dado em analise

- Quantidade de dados nao classificados.

* Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Anslysis Search GPS  Help

— +. — S al f’.
Ell=IC] |§|§%@|‘ a|a|®|a] 1] SlelE|ls| B e 3 8% r|®]
| DELETE - Delete Selected Featurels) = B ‘
2 a| 2w | 2| & Metadat Statistics | Projction |
él i &\ e 2B 4
— — Retums — Attributes
|Caor Lidar by RGB/Elev | “_.."L l&l"‘l‘l Retum [ Port Court | % ZMin ] Z Vx| &) Name M| Max |
All Retums 870234 10000 744 104.70 [ Retum No. 1 4 F——
Unkcnown o oo0  DOD 0.00 | Intensity o 255
555 First 743.363 8600 145 104.70 Class Code 1 2
e = Second 108571 1248 742 95.85 |= Scan Angle  -15.03 27.05
M Overlay Control Center ... |- Last 734958 8445 T4 104.70 User Data 93 199
5 - - 3 Single 629277 7231 145 104.70 Point Source 233 236
First-of May 119,086 1368 184 100.13
Currently Opened Overlays [Right Ellcknn Overlay Second-of-rmany 1857l 1242 742 g5 0s
G Augusta LIDAR.laz 234 @ Third-of-Mary 12740 146 16D 59.40 (&
—Classification Codes
Ulassification | Point Court | % | ZWin| Z Max | Min Intensity | Max Intensity | Synthetic | Withheld | Model Ke
3 -Unclassfied 435327 5002 -7.44 104.70 1] 255 0 0

- Ground 434507 4338 160 5252 o 255 ] ]

i’ | i |

fetadata.. | Dptions..l HideDverIa_ul

'« Iniciar > [ J LIDAR Processing in G... T Global Mapper v15.2... | i Augusta Metadata-...

A classificacao automatica de solos se faz como segue :

Clicamos no icone AG (Auto-Classify Ground Points) e em seguida designamos qual arquivo
de dados LiDAR sera processado.

7 Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit Yiew Tools Analysis Search GPS  Help
olmelmE|x| alalmls| o S|0E|E 2] A Fewe B[ 82

DELETE - Delete Selected Feature(s] - B |

I _‘ —I Setup Automatic Classification of Ground Paints Ead
A A Pu | & | Z & | A | E

él O | é gﬁl O éé- | Q@l‘@ ‘4‘ b | g’” = &l 4 ~Select Undassified Paint Cloud{s) to Find Likely Ground Points In————————————

[Color Lidar by RGE/Elev =] ‘;|‘L|%|"P|§m|§f|,"_‘,| by E! s

R,

Currently Opened Overlaps (Right Click on Overlay

A Base Bin Size to Check for Curvature Deviations: | 1 IPo\nt Spacings Ll

mon |as (2,789,341 Features] @

—Minimum Height Departure from Local Mean for Mon-Ground Point

Specify the minimum height above the local average minimum elevation that a point has
to be in order to be considered a non-ground point. Larger values require greater
vertical deviation from local averages to make a point nen-ground.

1 meters

1 I ResetExisting Ground Paints to Undassified at Start

of  Hetadata | Optics. | Hide Dyerlay |
5 Specify Bounds.., I Cancel
915 m E —
910m
For Help, press F1 [1:7470 [UTM [ 5IRGAS ) - { 673953.051, 7188870.220 ) [25° 24' 24,7348" S, 49° 16' 13.7271" W

4 Iniciar @ /~ | Of curso sobre o Médulo... ¥ Global Mapper v15.2 ... i Auto Classify Ground ... y LIDAR Processing in G...
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E lancamos o processamento.

* Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edic Wew Tools Analysis Search. GPS  Help

oM w|mlElx]| alalms]| [0 @k L]+ B R o 8% (8]
| DELETE - Delete Selected Featurefs) | _ﬂ |

&l 21| lal6]e] 4[4 ] £ [Llel
| Color Lidar by RGB/Elev S M B | B | el EH ‘

944m

&gl ge | sl

#lsle| ©

’_T|’-:H

Finding Ground Points (2%)

M Overlay Control Center ... ‘Z| |§‘

Identified O non-ground poirts...

[Estimated Finish: sab 18:15]

Curently Opened Owerlays [Right Click. on Overlay
mo.las [2.799,941 Features]

Calculating Grid (99%)

=]

{ @ Cancel Filing Gaps...
@ Filling Gaps (57%)
i (&)
Cancel Calculating
9] Metadats. | Optians. | Hide Overlay | | |—
[Estimated Finish: &b 17.54]
915m
[==]
910 m

For Help, press F1

[1:7470 [UTM (SIRGAS ) - ( 673963.051, 7188870.220 ) |25° 24 24,7948° 5, 49° 16 13.7271° W
i4 Iniciar o | O curso sobre o Médulo... T Global Mapper v15.2.... i untitied - Paint J LDAR Processing in ... &) .C[5 E) 1753

O resultado é como segue , observando que na drea de mata, menos pontos de solo foram

identificados do que no resto da imagem porconta do obstdculo que constitui a vegetacao que

ndo deixa o LiDAR atingir o chio e retornar ao sensor.

* Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit Wew Tools Analysic Search. GRS Help

o|molmEx| alamls] 2fS S|VEE|L]] B e = 8% £8[2

IAddepdate the Measure Attibutes of Selected \;I ’ |

= £ 2 A a2 ol
&b Sl6a|®el 44| &4 &\ & =45 £2 @ 7|21]%
v {23
[ Color Lider by RGB/Eley BN A R E A ‘
944m M Lidar Filter Settings ®
g
940 m L Lider |
—Classifications (DoubleClick to Change Color)
5

935m Code_| Description |:\

o crested, never dassified =
930m = Ot Undassified

I Overlay Control Center ... |L\ 2 Ground
. O3  Low vegetation
925 m Currently Dpened Overlays (Right Click on Overlsy 4  Medium Vegetation
eatures] m Os  High vegetstion
Os  suiding
2
920 m @ 07  LowPoint (Noise)
8 Model Key-paint (mass point)

m]
915 m @ Os  water

O Rairoad

[ PP )
910m Meladsla. | Oplons... | HldEDvellayl Ericll i)

[ — ~Return Types to Display =
For Help, press F1 118462 [UTM {5TR| ‘ T w

4 Iniciar @ /~ | Of curso sobre o Médulo... ¥ Global Mapper v15.2 ... ¥ LIDAR Processing in G...

As estatisticas agora eram como segue para estes dados, antes da classificacdo automadtica de
solos: (com reamostragem de 1/10 para maior rapidez) :
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File Edit Yiew Tools

| M| w|m|E (]|

IAddx’Update the Meazure Attibutes o —
Metadata Statistics | Projection |
P P72
él e8] .%. é@ | O éﬂ - Retums ~Aftibutes ————————————————————— ,_Tl ,", |
- | Retum | Paint Court | % | ZMin | Z MaxJ 2. Name | Min Maxl
ICo\or Lidar by RGE/Elev Al Retums 278555 100.00 901.52 969.74 Retum No 1 4
Unknown o 0.00 0.00 0.00 Intensity i} 255
944 m First 253476 50.85 506.84 969.74 Class Code 1 1
Second 24002 860 50152 547.89 |= Scan Angle  -13.03 11.02
Last 252502 50.50 901.52 954.37 User Data 119 156
940 m Single 228467 8189 90684 554 37 Poirt Source 1 4
First-of-Many 25009 896 911.00 969.74
Second-of-Mary 24002 860 50152 547.89 T
0354 Third-of-Mary 1467 053 90724 340.05 |
—Classffication Codes
930 m | Classification | Paint Court | %] ZMin ‘ Z Max | Min Intensity | Max Intensmd _ Synith eﬂcJ WﬂhheIdJ Mode
1 - Unclassfied 278595 100.00 901.52 5659.74 ] 255 0
925 m
920m
915m | i T &

Iniciar

As estatisticas agora sdo como segue para estes dados, apds a classificacdo automatica de
solos: (com reamostragem de 1/10 para maior rapidez) :

" Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Anslysis Search GPS  Help

HRANE L

Atlaz Shader

oM elmE]x]| VR

IAdd.-"LIDdate the Measure Attibutes of Selected I;I b ‘

Metadata (mon. las)
& | P | - | &
L] &6 || 6|e)] 4 4] & _
Metadata Statistics | Projection |
| Color Lidar by RGE/Elev Ai |%|W|h‘g|‘iﬂ‘ o A
944 | Retum | Paint Court | %] ZMn] Z Mﬂ :‘ Name | Mln Maﬂ
cy All Retums 278,955 100.00 901.52 569.74 Retum Na. 4
Unknown o 0.00 0.00 0.00 Intensity I} 255
940 m % First 253476 95085 506.84 565.74 Class Code 1 2
Second 24,002 860 501.52 547.89 |= Scan Angle  -13.03 11.02
Last 252502 95050 901.52 554.37 User Data 119 156
935 m Single 228467 B1.89 50684 954 37 Point Source 1 .4
First-of-Marmy 25.009 25 911.00 969.74 ||
Second-of-Many 24,002 360 501.52 54789
930 e —— Tdddlry 147 05 W72 Mg
M Overlay Control Center .
—Classification Codes
925 m Currently Opened Overlays (Right Click on Dverlay | Classfication | Point Court | | %] ZMin| ZMeax| Min \ntensm Max Intensity | Synthetic | erhheld 3| Mode!
1 - Unclassified 195,576 7010 506.84 96574 255 1
2 - Ground 83,415 25.9[‘r 501.52 5§54.37 D 255 0 D
920m
915m
<l I B
910m Metadata | Optians. | Hide Overlay |

<NO LABEL > LIDAR,, Ground Shot [911.43 m]

'« Iniciar g @{ Curso sobre o Mddulo....
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Filtrando dados LiDAR, no carregamento ou depois,

Vocé pode carregar na nuvem de pontos somente o tipo de dados que lhe interessam,
descartando os demais. Sao varios caminhos para fazer isto, come¢ando no carregamento dos
dados ou depois também na edi¢do dos mesmo, usando a estrutura intrinseca dos arquivos de
dados LiDAR para servir seus objetivos, temas de aplicagdo e alvos de interesse ( solo,
vegetacdo, construgdes, ...)

Para esta finalidade usamos uma das janelas ja vistas no carregamento inicial dos dados
LIDAR.

Select Lidar Point Clazsifications to lmport

[w] 0 - Created, never classified e
w1 - Unclazsified

[w] & - Graund

[w] 3 - Low Vegetation

[w] 4 - Medium Yegetation

[w] 5 - High ‘Yeaqetation

[w] & - Building

[w] 7 - Low Paint [Maoize]

[w] 2 - Maodel Key-paint [mass: paint]

[w] 9 - W ater
[+]10 - Rairaoad “w
Select Al Clear Al

[ OId LAS File [1.2 and E arlier] Has Classes Ower 31

Select Lidar Returmn Types to Impaort

[w] Lk

[w] First

[w| Second

[w] Last

v Single

[w] Firzt-of-b arp

v Second-of-Many
[w] Third-of -b any
[w] Lasgt-of-k arny

Select Al Clear All

Com uma simples sele¢do podemos visualizar as classes separadamente
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Todas as Classes

" Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
File Edit View Tools Analysis Search. GRS Help

o|melaEy «a®a] [ SR E 4= o ‘ [flas Shader -] 8% ‘ rl@| ‘
| DELETE - Delete Selected Featurels) ~| ﬂ ‘
4 s\ 2 | 2 Z. ol
Gt £16/64]|©18] 44| & Ll <5814 42| £ %8| 221 %]
[ Color Lidr by RGB/Elev =1 % | ] b 7| e | e o
i M | idar Filter Settings
690 L
i Lidar |
r~ Classifications (Double-Click to Change Color]
680 m cace | Description |3I
0 Created, never dassified =
1 Unclassified
2 Ground
670m 3 Low Vegetation
4 Medium Vegetation
5 High Vegetation
660 m &  Buiding
7 Low Point {Noise)
8 Model Key-point {mass point)
9 Water
650 m 10 Rairoad %
A no_a L
Enable Al Disable Al |
G Return Types to Display
For Help, press F1 [1:16020 UM (SIRGAS ) - e

s Iniciar - W T B i 118 todas as dasses ...

Solo

* Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit Yiew Tools Analysis Search GPS  Help

elmle@mlEly ala(m[s] S EREIE|4/S] B Feme = Bl 28]
IDELETE - Delete Selected Featurs(s) LI L”

) 4 M 2 | ( 4\: 22 ol 27| 21| 4
Gl £|6|6% |68 44| & 4]6|44 88| M8 &| 2[21%
[ Color Lider by RGB/Elev | “‘| L | '&l"?l h| iﬂ!;l ASy | e |1
S o = M | idar Filter Settings
m
Lidar |
r~Classifications {Double-Click to Change Colar)

680 m Code I Description B
0o  created, never dassified ]
O: Undassified

670 m 2 Ground
D 3 Low Vegetation
Os Medium Vegetation
Os High Vegetation

660 m Os  suiding
O7  Low Paint (Moise)
O: Model Key-paint {mass paint)
Oz  water

650 m Oic  rairoad ]
o 0 o]

Enable Al | Disable All |
642 m
Return Types to Display
For Help, press F1 [1:16020 [UTM (SIRGAS ) - { Return Type -

2 Iniciar > * Global Mapper v15.2 ... 4 curso sobre o Médulo. . 4 untiled - Paint & Lidar Filter Settings
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Vegetacao alta

Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
Fle Edit Wew Tools Anslysis Search GRS Help

s/ ] EE E SR afs
IDELETE - Delete Selected Feature(s) ;I _ﬂ ‘
Gl &6 |44

Atlaz Shader

HRANE L

&g Mgz 82

#lGle|

21 %|

| Color Lidar by FGB/Eley _A| |'$|"‘P|h‘g|$f| e | 12
690 m M | idar Filter Settings |
Lidar |
r~ Classifications {Double-Click to Change Colar)
680 m
| Code | Descrption ]
Oc Created, never clazsified =
Oi Undassified
670m O: Ground
D 3 Low Vegetation
O4 Medium Vegetation
5 High Yegetation
660 m Os  euiding
O- Low Point (Moise)
O:= Mode! Key-paint {mass point)
Os  water
z
650 m O Rairoad
" i |
Enable Al Disable All |
642 m —I
Return Types to Display
For Help, press F1 [t:15020 [ (seAs) (2 | =

s Iniciar - e ¥ Global Mapper @ curso sobre o Mddlo... il untitled - Paint M Lidar Filter Settings

Vegetacio média

Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
File Edit Wew Tools Anslysis Search. GRS Help

Ell=IC3E RS VEY
| DELETE - Delete Selected Featurez) ~| _J ‘

=B H | 2=

Allas Shader

£ ol 21|21 4
Gl £16|4]%[9]®] 4 S Qi P & 2|21
| Color Lidar by RGB/Elev _‘| |'$|"P|h|$ﬂ | A [ Ee
690 m
Lidar |
r Classifications {DoubleClick to Change Color)
680 m Code | Description I:I
Oo  created, never classified i
O: Unclassified
670 m Oz  Ground
D 3 Low Vegetation
4 Medium Vegetation
Os High Vegetation
660 m Os  suiding
O7  Low Point {Moise)
0= Model Key-paint {mass point)
Oz  water
650 m Oio  Rairoad 3|
Tt .
Enable All | Diszble All |
642 m
Return Types to Display
For Help, press F1 020 |UTM (SIRGAS e

+a Iniciar ¥ Global Mapp i e o Md on ... & Lidar
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Vegetacio baixa

.%l.

Ii!%‘el

B‘Iﬂlhi]__.. U SREAE &= Atlas Shader % £l®
| DELETE - Delete Selected Featurels) | __| ‘
Gl £16|5%[9)% &gl | slGIE @l slo| 2%
|Caor Lidar by RGB/Elev *I | AG, | 2w | ‘
690 m -
Lidar I
—Classifications (Double-Click to Change Color)
680 m Code | Description IQ
Oo created, never dassified B
O: undassified
670 m O: Ground
3 Low Vegetation
O3  Medium vegetation
Os  High vegetation
AA0 m Os  Euidng
O7 Low Point (oise)
O= Model Key-point {mass point)
Metadata... I Options... I Hide Overlay | Ll Os  water
650m i 0w  Raircad !
m - X
Enable Al Disable Al
642 m
~Return Types to Display 1
For Help, press F1 |1:16020 |UTM { SIRGAS ) - { Return Type A

+s Iniciar - W T Global Mapper v15.2... | W Curso sobre o Mdulo... | i untitied - Paint fi Lidar Filter Settings

Estas op¢des podem ser usadas somente se o dado usado estiver classificado, seja pela
provedor do dado, seja depois de seu trabalho de classificagdo usando os métodos automaticos
de classificacdo de solo ou os métodos interativos estudados anteriormente.

Nada impede igualmente o usudrio do dado de corrigira as classes temdticas tais como
fornecidas pelo provedor de dados com os métodos de edicao tabular ou grafica, se for para
alcancar maior precisdo nos seus objetivos. !

Visualizando a nuvem de pontos LiDAR em 3D,

A qualquer momento € possivel visualizar a nuvem de pontos LiDAR em 3 D.Para isto basta

My
usar a funcionalidade “Show 3D View” |i|

O esquema de cores e as classes serdo os mesmos que na tela principal.

[rdmlnl B]d] olo|0[o] o bdEm © %z

O comando a extrema direita abre uma janela de ajustes numéricos da visualizacdo 3 D.

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2  Copyright ENGESAT 2014 33



3D Yiew Properties

¥ Draw the Terrain Surface {Uncheck to Just Show 3D VectorLidar Data)
Vertical exaggeration: | 7.1325 -}
Backaround color: [ |

Walk Mode Height: | 500 meters above IGrn:nunu:I ;I

—Water Display
¥ Display Water in the 3D View
Water Level: | 661 |meters +| y=

Water Level Increment: I 3

— 3D Vector Display Options
[V Display 3D Vector Features in Space Above /Below Terrain Surface

Relation of Vector Data Elevations to Terrain: !.ﬁ.bsalute ;I
¥ Extrude 3D Areas to Surface {Useful for Buildings)
¥ Draw 3D Vector Features Reflected on Terrain Surface

[~ show 20 Map Cursor Location 0 Map Cursor Color: [ |

- 3D View Resolution

Select the dimensions of the terrain surface and the rendered texture to
display in the 3D view. Larger values result in a more detailed display, but
will take longer to render,

Terrain Surface: [1024x 1024 | Image: [2048x 2048 |

(4 | Apply Cancel | Help |

Os demais comandos do Menu 3D permitem navegar, orientar, rotacionar, mover a vista,
sobrevoar, aumentar ou reduzir o ZOOM, e permite igualmente salvar a vista estdtica obtida.

Imagem 2 D:

T Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

FEI&
Fie Edit View Tools Analysis Search GPS Help

ololemEx als®ma] 3O SRCIE LS| 6] R 2% L8l

|&dd/Update the Measure Attribuites of Selected | ¥ | _ﬂ
G|f] £|6 |6 298] 414 £ |6l&| 4|4 84|51 4618 %8| £]214]

Color Lidr by RGE/Elev - o | ] sm || ‘

<NO LABEL > LIDAR, Vegetation (High) [673.68 m]

‘s Iniciar @ ¢~ | O curso sabre o Mddulo...
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Imagem 3D

e wla) 8ld| o2|0]0] alal bl sl o

A imagem 3 D pode ser orientada interativamente com o mouse, deslocada, orientada, a
perspectiva e a exageragdo vertical alteradas interativamente...

Pode ser feita simulacdo de enchente com parametros interativos que faze sibir o plano de nivel
da 4dgua na elevacdo e por intervalo definido pelo operador.....

View

e = R e ke

el fl e Ll &

“J Iniciar @ £
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Criando, visualizando e editando uma secao 3D em perfil na nuvem de
pontos LiDAR, o método manual ...

O fato dos dados LiDAR serem dados vetoriais tridimensionais faz com que eles possa ser
vistos em 3 D como mostramos anteriormente, mais também possam ser visualizados num
corte de perfil sob medida do usudrio.... Assim, podemos definir um segmento simples ou
multiplo de corte na nuvem de dados LiDAR e analisar a reparticio espacial dos pontos ao
longo deste perfil.

Para comecar vamos visualizar o dado 118 ja classificado, carregando o normalmente com a
visualizacdo ““ Color LiDAR by CLassification”. E definindo uma perfil de corte numa érea de

habitacdo e vegetacao.

Visualizacao 2 D vertical

(b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
Search GPS Help

J#1, slsinil SioflefEI4s] Al mwe—1 8l ris):

[AREA - Create New Ares Feature. = P

Gl £|6|4 %59 4[4 £z [21]%]
| [Eomloe 2 6 bo]i7]] -

@ ¢~ | T curso sobre o Midul

A linha de corte tem as seguintes caracteristicas, especificada com 20 m de largura, na verdade
entdo sendo um corredor e ndo uma linha... :

Start Position: 292412.124, 7474663.456
Start Height: -999999 m

End Position: 292830.131, 7474625.911
End Height: -999999 m

Path Length: 419.64 m

Straight-Line Distance: 419.64 m

3D Distance on Surface: 419.64 m
Vertical Difference (Start to Finish): 0.0 m
Total Climbing: 0.0 m over O m on surface
Total Descending: 0.0 m over 419.64 m on surface
Minimum Elevation on Path: -999999 m
Maximum Elevation on Path: -999999 m
Azimuth: 95° 55' 2.7"

Slope/Tilt: 0.00°

Max Path Slope: 0.00° [0 m along path]

Automaticamente depois de definido o perfil do corte, de abre uma nova janela como segue:
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Visualizacao horizontal do corte de perfil

File PathSetup Display Options Calciate F

From Pos: 202412124, 7474663 456 To Pos: 202830.131, 7474625911
670 m
665 m

660 m

630 m

645m 2

640m i I
5 00m 50 200 250

50 1 n n 00 50 420 [
+4 Iniciar. @ ¢ | O cursosobre oM6duo... ' Global Mapper v15.2 2 LIDAR Processing in G....

i 118 dassificada com ..

& 3L 1143

Se percebe nitidamente nao somente o prfil topografico da drea mais igualmente as classes
definidas e coloridas nas mesmas cores que a visualizacdo vertical para serem destacadas.

Reconhecemos o solo, a vegetacao ( perfil das drvores...) e as casas ( formas de telhados de

duas dguas...)

Na tela da visualizagdo do perfil mesmo € possivel acertar detalhes o modo de visualizagido e
as especificacdes do perfil.

B Path Profile/Line of Sight

File WElg=d 8 Display Options Calculate

. ;  Select From Position...
Ilze Global Setting from Toolbar _:j _ﬁ PN
|1z Global Setting from Toolbar ] | setMinimum Displayed Elevation. .
Color Lidar |:l_|,| RGE/Elew PI’L‘: Set Maximum Displayed Elevation...
Calar Lidar by Elevation 6 Specify Sample Count/Spacing Distance..,
Color Lidar by Intensity Set Start Distance. ..
Color Liu:lar by Clazzification e Setup "
Color L!dar by A E!:um Number Spedfy Corridor Width for Displaying Points Near Path...
Color Lidar by Height Above Ground 6 —
Color Lidar by Point Source 1D | Show Path Details. .,

Uma vez feito o perfil no local e forma desejado, estamos em condicodes de editar o que
queremos para interpretar, corrigir, apagar, etc a nuvem de pontos... Usamos para exemplo os
dados do Museu do Olho, j4 que se tatd de um dado bruto sem classificacdo....
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Dado LIDAR na area do Museu do Olho e colorizacao por hipsometria, ou seja elevacao
dos pontos...

? Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED
Fle Edit View Tools Analysis Search GPS Help

Ufﬂjwl_igl’\mj @Qlﬂi"’i @ml@i@i@ I%!ﬂ [Allas Shader - M F |

]AREA Create New Area Fealure -] JI
4!.:. = 4 2] Za | £ 2| Loy 2]
AL lélr@l@] I—+l 2 RFEREECE
‘ Color Lidar by FIGE/Elev

<NO LABEL > LIDAR, Undassified [924,48 m]
74 Iniciar @ /° | O curso sobre o Madulo...  LIDAR Processing in G... T Global Mapper v15.2 . 1 untitied - Paint

Foto aérea da area

Apostila do Médulo LiDAR do Global MAPPER 15.2  Copyright ENGESAT 2014 38



Na visualizagdo de perfil, o Olho foca como segue no dado LiDAR:

Bl Path Profile/Line of Sight
| File Path Setup Display Options  Calculate

]EhckolDragloSe\ecl and Edit Lidar Points _:] B‘ wﬁ % "? h 143 u lUse Global Setting from Toolbar

| From Pos: 674353.758, 7188573.780 To Pos: 674333.020, 7188487949

935 m

945 m

940 m

Location: 67434

935m Elev: 931.86'm,

930m

925 m

920m

¢4 Iniciar @ ¢~ | T curso sobre o Médulo... 3 museu do oho oscar ...

Com isto podemos entdo selecionar a op¢ao

]Elick or Drag to Select and Edit Lidar Points _‘:_1

Click ta Measure SubPath on Profile
1 Click or Drag to Select and Edit Lidar Paints

Click Polrgon to Select and Edit Lidar Paintz

E cercamos com o cursos em modo poligono a parte da nuven de ponto que corresponde ao

teto do “Olho”, e podemos entdo classificdlo como “building”

I

M path Profile/Line of Sight Xt
i File PathSetup Display Options Calculate

| Click. Polugon ta Select and Edit Lidar Pairts | (f-\] Wy ] %1"? 1 h! &3 ! "2! [Use Glcbal Setting fom Toolbar v | %& x!:}i
From Pos: 674353.758, 7188573.780 To Pos: 674333.020, 7188487949

955 m Location: 67425557,
Elev: 9557913 m, Dist: 9.669 m

950m

945m

940 m

930m

‘4 Iniciar @ ¢ | Tl cursosobre oMédulo... | o LDAR ProcessinginG... 7 Global Mapper vi5.2... | il Clickpoligon to select...
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As partes em laranja abaixo s@o as passarelas de acesso ao Olho e podem ser classificadas
depois... Para finalizar confirmamos a nossa escolha de classificagao....

M Path Profile/Line of Sight

File  PathSetup  Display Options  Calioulate

ick. Polygon to Select an it Lidar Points = | o w. ze Global Setting from Toolbar fal ..: P
| Click Pal Select and Edit Lidar Forts »| |‘L|%|"?|h|ﬁ*|" ||u Global Setting from Taok ~| *v)(gl‘E-

From Pos: 674353.758, 7188573.780 To Pos: 674333.020, T188487.949

955m

9350m

945m Global Mapper

\ ? ) ‘Would you like to reclassify the 31,829 selected Lidar points as type & - Building?
940m

Sim o

930m

s Iniciar 3 [ EP:"{ Curso sobre o Madulo... 7 LiDAR Processing in G... T Global Mapper v15.2 il edicio com Click polig...

O resultado na nuvem de pontos visualizada em 2 D é como segue com avisualizagdo por
classificagdo ; oberve a legenda no canto inferior esquerdo...

? Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

File Edit View Tools Analysis Search GPS Help

olEelmlE|x]| ala(wla] QS @K 2] ol e = 8% Cl8]
IAHEA - Create New Area Feature ;I Ll ‘

SIEHEIGTe|6]] 4[4 &|4/6] 44|86 | &4 @4 o] ©]2]%)]
ICo\or Lidar by Classification ; j Al"&l%l"?lhl%fl&l ﬁ );-? gﬁ
MO LABEL> LID . 1089 |UTM [ SIRGAS ) - { 674346.557, 7188525, 248 ) [25° 24 35.843175, 49° 15 59.8458" W

'« Iniciar D r bre o Mddulo... J 2Py 5.2 building - Pa
]

Usaremos sempre para esta tarefa as classes predeterminadas da barra de ferramenta LiDAR .
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— E——
’— ‘\

- ~
\
| Color Lidar by Elevation LT |'E_"r; Hy |§ﬂ | 21 |,,""'-';l|' A | e | 82
. o~ — - -

e G ¢ Ground ou Solo

LV € “Low Vegetation” ou Vegetagcao Rasteira

MYV ¢€ “Médium Vegetation” ou Vegetacdo Média
HV € “High Vegetation” ou Vegetacao Alta

B ¢é “Building” ou Edificacdes

P € “Transmission Tower” ou Torre de Transmissdao
W é “Water” ou Corpos d”Agua.

Recorde a classificacao da ASPRS que serve de base e deve ser seguida :

Classification: Classification must adhere to the following standard:

Table 17: ASPRS Standard LIDAR Point Classes (Point Data Record Formats 6-10)

Classification Value Meaning

0 Created, never classified
1 Unclassified”

2 Ground

3 Low Vegetation

4 Medium Vegetation

5 High Vegetation

6 Building

7 Low Point {noise)

8 Reserved

9 Water

10 Rail

11 Road Surface

12 Reserved

13 Wire — Guard (Shield)
14 Wire — Conductor (Phase)
15 Transmission Tower

16 Wire-structure Connector (e.g. Insulator)
17 Bridge Deck

18 High Moise

19-63 Reserved

64-255 User definable

Assim podemos classificar ou aperfeicoar as classificagdes ja existentes da vegetacao, as
edificacdes, os corpos de dgua, etc... para gerar informacdo geogréfica necessaria ao projeto.

Gerando um Modelo Digital de Terreno por Triangulacio ou Binning

O objetivo a maior parte das pessoas que usam dados LiDAR ¢€ de extrair o Modelo numérico
de Terreno, ou seja o solo nu, sem os objetos ( vegetagcdo, construcdes, etc...) que geralmente
existem...
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Veja a seguir a ilustracdo da diferenca entre o MDS - Modelo Digital de Superficie e o MDT —
Modelo Digital de Terreno.

MDS - Modelo Digital de Superficie MDT - Modelo Digital de Terreno

O atrativo dos dados LiDAR ¢ que se tratam de dados editaveis em 3D, ou seja podemos
classificar e editar, retirar até (apagar) objetos da paisagem, para analisar o que sobra o que o
tem por baixo ( o solo nu), e isto faz com que sejam dados muito maledveis ! No exercicio a
seguir vamos importar uma pequena amostra de dados LiDAR e vamos criar um modelo de
elevacdo na forma de uma grade com este dado.

4. Retire da area de trabalho os dados usados anteriormente.

5. Clique no commando Open na barra de ferramentas e navegue até:
*\GM_Training\Training_Data\Augusta_Data\Imagery
Segurando o botao Ctrl do teclado, selecione os 4 arquivos .jp2 e clique no botdo Open.

6. Clique no commando Open na barra de ferramentas e navegue até:
*\GM_Training\Training_Data\Augusta_Data
Selecione Augusta_Ground_LiDAR.las e clique no botdo Open.

7. O didlogo LiDAR Load Options oferece a op¢do de definir a classificacdo dos pontos a
serem importados. Neste caso, o arquivo foi pré configurado para incluir somente pontos no
solo, e sendo assim, somente clique no botdo OK.

8. Use a ferramenta Zoom , amplie uma parte deste dado LiDAR e repare o alinhamento dos
pontos.

9. Use a ferramenta Feature Info, selecione um ponto e anote o atributo para este ponto.

10. Para criar uma camada de grade de elevacdo a partir da nuvem de pontos LiDAR, abra o
Overlay Control Center (Central de Controle de Camadas), clique com o botio direito
do mouse em Augusta_Ground_LiDAR.las e selecione GRID - Create Elevation Grid
from 3D Vector Data... (Criar Grade de Elevacao com dados Vetoriais 3D).

A tela a seguir mostra a aparéncia do em processamentona classe ground /solo : Oe

queha vazios no lugar das construcoes e da vegetacio, queserao preenchidos em funcao
dos valores das redondezas assumindo continuidade do terreno.
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° Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

Fle Edit ‘iew Tools Analysis Search GRS Help

olM|elmE | ala|mls] QS =50 E 4] a] Ferm < 2% Cl8]
| DELETE - Delete Selected Feature(s] | ﬂ|

Gl £|6|6|%|%|%] 44| £ L6142 8]0 414
[ Color Lidar by RGE/Elev SRS S §§§”

;| =5

2
He

#|%le| ©

iT|’-)”

19T DK3B0065 jp2
19T DK3E5050.jp2
19T DK3ER06E jp2
19T DK380050.jp2

D

|:| Triangulated Elevation Grid 1
< i |

Metadata... | Dpliuns...l HideDvErIayl Cl

[1:5233 [UTM (NADE3) - [ 437162656, 4908008.062) [44° 18 16.6026° N, 68° 47 16.0877° W
‘4 Iniciar - Wé T Global Mapper v15.2... | L3 Curso sobre o Médulo...

11. No didlogo Elevation Grid Creation Options (Opcao de Criacao de Grade de
Elevacao), mantenha as selecdes por defeito e clique no botdao OK.

Depois de gerado arquivo da Grade de Modelo Digital de Terreno, que aparece no Overlay
COntrol Center, veja a sua aparéncia, notando a continuidade onde antes havia edificios e
vegetacao.

* Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

2|meld=Ex ala|ms
IDELETE-DeIete Selected Feature(s] ;I ﬂ|
Gt £|6|6&|®l%] 4

Fle Edic “iew Tools Analysis Search GPS Help
QS S| E| S|+ B Feswe =] Bl

22
L)

4| &

Ll6|«

R EA RIS

2l5lo| 2|21%)

[Color Lidar by RGB/Eley 1S e B | 5| e | o]l |
30m
A0t B Overlay Control Center (6... |Z‘ |g|
Currently Opened Overlays [Right Click on Overlay Mal
1] 197TDK3B006E jp2 m
30m [/ 197TDK365050.p2
[/ 19TDK365085.ip2
[CI[#] 19TDK380050.ip2
|:| Lugusta LIDAR laz 434,907 Fez m
20m P Triangulated Elesation Grid 1
< il | B
Metadata... | Options... | Hide Overlay | Clg
10m
im

Right dlick to set up the elevation legend display.

‘s Iniciar P /- ¥ Global Mapper v15.2 ... O Curso sobre o Médulo... i untited - Paint

12. Overlay Control Center (Central de Controle de Camadas), use os botdes com flechas
do lado direito da janela para mover a Triangulated Elevation Grid (Grade de Elevaciao
Triangulada) para o topo da lista (ela aparecera de baixo da imagem previamente).
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Desative o campo perto de Augusta_Ground_LiDAR.las para retirar os dados pontuais
originais.

13. Clique no botdo 3D na barra de ferramenta para abrir a janela que mostra os dados
carregados como um modelo de terreno 3 D .

Exportando dados LiDAR.

Para salvar dados LIDAR, se tratando e dados vetoriais, usar 0 menu

File/ Export / Export Vecot / LiDAR format ... Veja a Janela de didlogo.

Select Export Format

Select the format bo expart your loaded data to, See
hittp: A A, Bluemarblegen. comd products /global-mapper-format z. php
for infarmation on the available farmatz.

| Shapefile -l

lobal Mapper Package Y

GOG [Generalized Overlay Graphicz) File i

GF [GPS exchange Format] File

Hupack Linefile

InRoads ASCI

{Kingdom Planimetric Palpgon

{EMLAMZ

i F.ongsberg 515 Plan File |
Landrmark, Graphics [

{Lidar L& [LASzip] File

|LkAM [Spectra Line bManagement Mode]

| Lowrance LCk 1

{Lowrance 5LG SonarLog C5Y |

Lawrance USH [v2)] i

{Lowrance USH [w4) [ avpoints] |

{Mapen

b aplrfo MIFARID I

Maplnfo TAB/MAP e ]
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Recomendamos obviamente conservar o formato .las ou .laz (compactado) para maior
compatilidade dos dados com outros sistemas...

As demais especificacdes dos dados a serem salvos estdo na janela e menus seguintes....

Lidar LAS/L A7 Export Options

LAS Options 1T|Iing ] Export Bounds ]

Blevation Units: ¥

™ Save Color Value for Each Poirt From Points or Raster Layers
[~ Save Height Above Ground Instead of Elevation

Yertical Coordinate System -
|WG584 Elipsoid |

Select the vertical coordinate system to store in the header.
Mote this does NOT convert the elevations, just sets what to
gtore in the header.

Advanced Header Fields/Options
Format Version: ]Defauh LJ

File Source 1D: 0
Global Encoding: |C

System Idertifier: |

Flight Date:
[T Save Classes 32-255in LAS 1.1/1.2 (Non-Standand)
¥ Sawve Projection in LAS/LAZ Header

[T Use Custom XYZ Header Offset./Scale Select. .

[T Keep Source File Offzet/Scale f Possible

Recomendamos salvar o seu trabalho a medida de sua realizacao, usando os comandos

File / Save Workspace

se for guardar os dados para trabalho na sua méquina ja que este comando somente salva a
sequéncia dos os processamentos realizados e o caminho para alcancar os arquivos,mais nao
salva os arquivos de dados propriamente ditos, € o outro usudrio entdo provavelmente nao
podera reproduzir o seu trabalho se os arquivos nao estdo exatamente nos mesmos diretdrios no
computador dele.
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Ou entao o comando File / Export/ Export Global Mapper Package File ...

se tiver que compartilhar os dados por completos com outro usudrio do GLOBAL MAPPER ,
j4 que este comando exporta todos os arquivos dos dados e possibilitara recarrega-los por
completo.

? Global Mapper v15.2 (b072714) [+Lidar] [+GEM] - REGISTERED

Bl Open Dats Filels)... Cirl+0

I
.|  Open Spatial Database... I@l@lﬁlél?l gﬁl !.ﬁ.tlasSh-

Open Generic ASCII Text File(s)...

Open Al Files in a Directory Tree... ] bl

Open Data File at Fixed Screen Location, ..

Unload All... Cirl+U .,é:’ P é‘sx & | M % 4
AL KNPk

Download Online Imagery,Topo Terrain Maps. ..

Create Mew Map Catalog. ..
Rectify (Georeference) Imagery...

J,D.!d‘ fleguifianat =N < Ctrl+w
( Save Workspace, 'y Cirl+5
B serkema T As. . Ctrl+Shift+S
Run Script. ..
Capture Screen Contents to Image. .. Shift+C = 13p0e

Batch Convert/Reproject. .. | i
i Export 30 POF File...

Print... Ctrl+P

=P Duvidas, perguntas, observacoes: envie email com detalhes da situacdo
técnica com copia de tela do aplicativo, explicando os seus objetivos no
processamento, para yentas @engesat.com e responderemos o mais
rapidamente possivel em portugués, para lhe ajudar a melhor usar o Modulo
Lidar nos seus projetos.

Obrigado !

Laurent MARTIN
Cel 041 91 34 09 90
Email ventas @engesat.com.br
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