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Classificacao automatica de nuvem de pontos

e extracao de feicoes

Processamento Avancado LiDAR

O Global Mapper é um aplicativo SIG (Sistema de Informacoes
Geograficas) robusto e de baixo custo que associa
ferramentas de processamento de dados espaciais com uma
variedade de formatos sem equivalente.

Simultaneamente com a rapida expansao da disponibilidade de dados
LiDAR, o Médulo LiDAR complementa a versao bésica do Global Mapper
com um conjunto de poderosas ferramentas de processamento de nuvem
de pontos e grande capacidade de geracédo de modelos de terreno. Este
Médulo adicional disponibiliza inimeras ferramentas de processamento de
dados LiDAR, inclusive classificacdo automdatica de nuvem de pontos,
extracdo automatica de edificacoes, arvores e linhas de transmisséo,
visualizacdo e edicao ao longo de perfil de corte, perfil perpendicular com
extracdo personalizadas de areas e linhas 3D, rapida geracdo de modelo de
superficie, e muito mais. Por uma fracdo do custo de aplicativos comparaveis
existentes no mercado, o GLOBAL MAPPER é a ferramenta indispensavel
para quem usa ou gerencia dados LiDAR.

O Moddulo LiDAR do GLOBAL MAPPER estd integrado a verséao basica do
aplicativo e é ativado a parte usando um arquivo de licenga ou um ndimero
de pedido. Da mesma forma que a versao basica do Global Mapper, o
Médulo LiDAR Module pode ser ativado temporariamente para avaliagéo.
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DESTAQUES DO MODULO LIDAR

Barra de Ferramentas LiDAR para edicao e analise

Multiplas opgdes de algoritmos para geracao rapida de
Modelo de Terreno e de Superficie

Acesso e processamento com agilidade e eficiéncia de
nuvens de pontos de um bilhdo de pontos ou mais
Ferramentas automaticas de classificacdo de pontos que
identificam automaticamente pontos de edifica¢oes, solo e
vegetacao nos dados néo classificados

Funcionalidade de extracdo de feicdes que cria
automaticamente o contorno 3D de areas construidas,
arvores e flacdo aérea.

Visualizagao de cortes em perfil usando a ferramenta do
GLOBAL MAPPER para tracado de perfis para visualizar e
editar a nuvem de pontos numa perspectiva vertical
Extracdo e criacao personalizada de feicoes de areas e linhas
3D usando as funcionalidades de perfil perpendicular
Opgodes avancadas de filtragens para remover eficientemente
pontos nao essenciais

Comandos de rotinas LiDAR em script para construir uma
sequéncia de processamento

Colorizacdo de pontos a partir de uma imagem subjacente
para criar uma nuvem de pontos realista para restituicdo no
visualizador 3D do Global Mapper

Suporte para relatdrio de estatisticas dos dados LiDAR
Suporte para importacao e exportacao dos formatos mais
usuais de nuvem de pontos
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O Global Mapper oferece algumas funcionalidades basicas de processamento de dados LiDAR, incluindo
importacao, exportagao, e derivacao de modelos de terreno a partir de dados LiDAR. Com a ativacao do Médulo
LiDAR, as funcionalidades de pleno uso da nuvem de pontos sdo significativamente ampliadas. A tabela abaixo
ilustra as melhorias nas funcionalidades que sao ativadas com a instalacao do Médulo LiDAR.

Comparativo de Funcionalidades

Global Mapper Modulo LiDAR
Suporta Leitura e Gravagao de arquivos LAS/LAZ ([ )
Suporta processamento de mais de um bilhdo de pontos [somente versao 64-bits] ()
Geracao de Grade de Elevacao por Triangulagao Irregular [ )

Geracao de Grade de Elevacao por Binning para Modelo de Terreno

Geracdo de Grade de Elevagéao por Binning por Método de Altura Média

Geracao de Grade de Elevacao por Binning para Modelo de Superficie

Filtragem Facil para separacao de Classes de Pontos

Comando Unico para Colorizacdo da Nuvem de Pontos a Partir de Imagem Raster

Comando Unico para Reclassificacdo de Pontos

Classificagao Automatica de Pontos de Solo

Classificacdo Automatica de Pontos de Ruido a partir da nuvem de pontos de dados LiDAR bruta
Visualizacao de Pontos LiDAR em Corte de Perfil (Visdo Lateral)

Ferramenta de Selecao e Edicao de Pontos (via Ferramenta de Corte de Perfil)

Realce da Nuvem de Pontos por Critério de Paleta de Cores de Elevacao ([ )
Realce da Nuvem de Pontos por RGB integrado na Nuvem de Pontos o
Realce da Nuvem de Pontos por Intensidade o
Realce da Nuvem de Pontos por Classificacdo [ }
Realce da Nuvem de Pontos por Nimero de Retorno o
Realce da Nuvem de Pontos por indice de Ponto [ )
Realce da Nuvem de Pontos por Id de Ponto Fonte ([ )
Realce da Nuvem de Pontos por Altura Acima do Solo

Exportacdo de Arquivos LAS usando Altura Acima do Solo

Possibilidade de alterar interativamente a forma de Visualizacdo na Barra de Ferramenta

Suporte para o Formato for Leica PTS

Possibilidade de criar atalhos de teclado para reclassificacao

Busca de Pontos por Altura Acima do Solo

Possibilidade de ajustar manualmente as eleva¢ées em toda a nuvem de pontos

Possibilidade de Scripting para calcular estatisticas em toda a nuvem de pontos

Possibilidade de transformar coordenadas da nuvem de pontos (inclusive retificacao)

Possibilidade de selecionar pontos LiDAR por faixa de elevacao/cor

Possibilidade de reprojetar nuvens de pontos LiDAR ([ )
Possibilidade de recortar nuvens de pontos o

Classifica Automaticamente edificagoes, arvores e linhas de transmissao numa nuvem de Pontos LiDAR bruta
Extrai contornos de edificacdes de uma nuvem de pontos LiDAR classificada

Extrai pontos e dreas de drvores de uma nuvem de pontos LiDAR classificada

Extrai feicoes lineares 3D de uma nuvem de pontos LiDAR classificada

Realiza o perfil perpendicular de uma nuvem de pontos

Digitalizacdo e Extracdo Personalizada em 3D de Fei¢cdes

Extrai linhas de transmissdo de uma nuvem de pontos LiDAR classificada

Exporta pontos LiDAR dentro de uma fatia de elevacéo determinada

Filtra pontos aplicados num processo de geracao de grade

Cria grade baseado em intensidade em vez de elevacao

Cria grade baseado em altura acima do solo em vez de elevacao

Coloriza nuvem de pontos LiDAR pela diferenca de altura entre o primeiro e tltimo retorno



