GHID DE UTILIZARE

1. CONCEPTUL LiDARMAP

LidarMap promoveazd un nou concept pentru dezvoltarea aplicatiilor care extrag informatii 2D si 3D
din date obtinute prin tehnologia LiDAR. In mod specific, tehnologiile de stereorestitutie sunt aplicate
norilor de puncte LIDAR, impreund cu proceduri simplificate pentru vectorizare rapida. Conceptul de date
vectoriale se bazeazd pe structura GIS si pe formatul shapefile, care permite adaugarea de atribute pentru
colectarea unor informatii complexe si multiple referitoare la acelasi obiect. Desi contine functii similare
sistemelor CAD, aplicatia este orientata catre conceptul sistemelor GIS, utilizand topologii de tip punct,
linie, poligon si GDB, impreund cu toate functionalitdtile asociate acestora. Datoritda modului de lucru foarte
intuitiv §i functiilor avansate de navigare, inclusiv pentru seturi de date foarte mari, aplicatia poate fi utila
si in proiectarea si monitorizarea lucrarilor de infrastructurd, precum si in inspectia calitatii drumurilor si
a altor constructii. Cartografierea coridoarelor de transport sau a teritoriilor acoperite predominant de
vegetatie ramdne una dintre principalele aplicatii ale unui astfel de software.

Dezvoltat in principal pentru extragerea unei game largi de informatii geospatiale, inclusiv elemente
planimetrice si detalii ale constructiilor, LIDARMAP ofera capabilitati avansate rareori intdlnite intr-o
singurd solutie software.

Conceptul ,, totul la un singur clic” este implementat prin acces dublu la toate functiile principale: utilizatorii
pot activa comenzile fie cu mouse-ul, fie prin apdsarea tastei rapide corespunzatoare. De exemplu:

o [Insereazad vertex: I A e Muta vertex: M “:’
o Deseneaza punct: P o Deseneaza polilinie: L e
e Deseneaza poligon: G G o Deseneaza arc: A U
e Deseneaza curba: V n/ o Deseneaza cerc: 0] O
o  Deseneaza dreptunghi: R O o Deseneaza profil liniar: Al
e Descompune poligon: X \_}' o Uneste poligoane: J 3
o Sterge vertex: D i o Sterge obiectul selectat: I DELI
e  Genereaza poligon in spatiu gol: Y 3 o Decupeaza poligoane: N

(]
(]

e Autocompletare poligon: H e Deseneaza Fence 3D:

o Selecteaza orice obiect: S o Selecteazd punct:

o  Selecteaza polilinie:

&
]

o Selecteaza poligon: G
U

U~

NCAERIELN

o Snap la plan: 1 Snap 2D: 2
e Snap 3D: 3 o Snap la puncte LAS: 4
o Snap la linii/vertex-uri apropiate: 5 o Snap la teren: T
o Anuleaza comanda: ESC e Revoca ultima comanda: Ctrl+Z
e Mod Editare: E e Schimba Fence 3D 22

Toate functiile principale sunt afisate direct pe ecran si ramdn accesibile printr-un singur clic.

Vizualizarea si gestionarea datelor LiDAR si a straturilor vectoriale sunt la fel de intuitive. Utilizatorii pot
schimba rapid modul de afisare al norului de puncte intre RGB, intensitate, clasificare si alte moduri de
vizualizare utilizate in mod curent. De asemenea, pot afisa anumite clase LiDAR, pot ascunde clasele inutile
sau pot afisa numai straturile vectoriale necesare.



Culorile straturilor, culorile claselor LiDAR si aspectul elementelor vectoriale suplimentare pot fi
modificate rapid si usor.

LIDARMAP include, de asemenea, functii topologice avansate de editare, precum:

e decuparea unui poligon folosind un alt poligon sau o polilinie;

e divizarea poligoanelor sau poliliniilor folosind o polilinie de referinta;

e generarea poligoanelor in zonele libere;

e generarea poligoanelor folosind functia de autocompletare pe poligoane si polilinii;
e unirea mai multor polilinii intr-o singura polilinie;

e editarea si completarea geometriilor vectoriale complexe.

constructive din cladiri, inclusiv pereti, plansee, ferestre, usi si alte detalii structurale sau arhitecturale.
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Figura 1.1 Generarea formei paralelipipedice pentru zona de lucru

Utilizatorii pot defini volume de lucru tridimensionale independente, denumite , fences”, cu forma
paralelipipedica (figura 1.1). Odata activat un astfel de volum, LidarMAP incarcd, afiseaza si proceseaza
numai punctele LiDAR si datele vectoriale aflate in interiorul volumului selectat.

Acest mecanism de filtrarve spatiala permite izolarea unei anumite cladiri, a unui etaj, a unei fatade, a unui
coridor sau a unui element de constructie, fara incarcarea intregului set de date in memoria activa.

Ca urmare, consumul de memorie este redus semnificativ, vizualizarea ramdne fluentd, iar operatiile de
editare pot fi efectuate mai rapid, chiar i atunci cand proiectul complet contine zeci sau sute de gigabytes
de date LiDAR.

Pot fi create §i gestionate independent mai multe volume ,,fence”, ceea ce permite impartirea seturilor mari
de date in zone de lucru mai mici si bine definite. Astfel, utilizatorii se pot deplasa eficient de la o zond de
interes la alta, pastrand accesul la intregul proiect si evitdnd procesarea inutila a datelor din afara spatiului
de lucru activ.



2. PORNIREA LUCRULUI CU LIDARMAP

2.1 Instalare

Instalarea porneste odata cu lansarea in executie a aplicatiei de instalare pe care ati primit-

o de la producator.

Urmariti instructiunile si alegeti locatia de instalare conform figurii 2.1. La acest pas
aplicatia aratd necesarul de memorie pe hard si spatiul disponibil. Daca diferenta intre aceste
doud marimi este semnificativd puteti trece mai departe si finaliza instalarea. Pentru instalarea

unei versiuni noi, aveti grija sa dezinstalati inainte versiunea veche.

(57 LidarMap 5.15.2 Setup — X

Choose Install Location
Choose the folder in which to install LidarMap 5.15.2.

Setup will install LidarMap 5. 15.2 in the following folder. To install in a different folder, dick
Browse and select another folder. Click Next to continue.

Destination Folder

I :\Program Files\LidarMap 5. 15. 2} Browse...

Space required: 254.5 MB
Space available: 97.7 GB

Figura 2.1 Instalarea aplicatiei

2.2 inregistrarea ca utilizator LidarMap

Dupa instalare si lansarea prima oara a aplicatiei, pe ecran apare imaginea din figura 2.2
unde, daca nu sunteti deja Inregistrat cu o versiune mai veche, trebuie sd apdsati butonul
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Figura 2.2 Inregistrarea ca utilizator



Dupa activarea operatiei de inregistrare se afiseaza interfata din figura 2.3, unde trebuie sa
introduceti o parola, s-o confirmati ti sa creati contul de utilizator prin tastarea  Create account

@ sign in to LidarMap X

Ernail: you@example.com
Password:
Confirm password:

Create account

Back to sign in

Figura 2.3 Crearea unui cont utilizator

2.3 Pornirea aplicatiei

Dupa inregistrare 1n lista de utilizatori si Autentificarea in program se lanseaza interfata
LidarMap din figura 2.4 automat in modul Demo daca sunteti la prima instalare. In orice mod,
Demo sau Basic sau Pro, puteti incepe lucrul cu trei optiuni din meniul File:

1. New project — creati un proiect nou
2. Open Project — deschideti un proiect existent
3. Recent project — selectati un proiect existent dintr-o lista de proiecte deschise anterior

De asemenea puteti opta si sa va delogati daca doriti sa schimbati utilizatorul, figura 2.4,
optiunea LogOut(email utilizator).
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Figura 2.4 Crearea unui proiect nou

Prin alegerea optiunii New Project, se va deschide interfata din figura 2.5 1n care veti alege un
nume reprezentativ pentru proiectul d-voastra de lucru, veti alege un director de lucru, de
regula cel in care aveti datele Lidar cu care doriti s lucrati, si un figier de tip text format csv
care sa descrie structura de layere dorite pentru acest nou proiect.



@ New Project X

Project name: IE:ttev project name

Parent directory: |E:/LidarMap/Parc Titan Browse...

Layer codesfile: |D:/CF/ClaseCiprian.csv Browse...
Attribute schema

®' |mport from CSV or SHP file
Optional — CSV of attribute names, or SHP to reuse its DBF columns Browse...

Enter manually (up to 3 attributes, name max 10 chars, value max 50 chars)

0K Cancel

Figura 2.5 Setarea informatiilor de lucru pentru proiectul nou

LidarMap poate sa-si extragd schema de atribute si dintr-un shape existent de model, caz in care
va trebui sa selectati shape-ul respectiv la optiunea: ® Import from C5V or SHP file

De asemenea, desi LidarMap va adauga implicit 3 atribute care se vor adauga structurii de
layere, puteti sa alegeti 3 atribute particulare prin selectia optiunii:

® ! Enter rmanually (up te 3 attributes, name max 10 chars, value max 50 chars)

In acest caz, in interfata din figura 2.5 vor apirea trei cAmpuri noi in care veti putea defini cele
trei atribute suplimentare (figura 2.6).

8 Enter manually (up to 3 attributes, name max 10 chars, value max 30 chars)
Mame 1: | Optional

Mame 2: (Optional

Mame 3: (Optional

Figura 2.6 Definirea de atribute specifice suplimentare

In cazul in care vreti si continuati lucrul la un proiect vechi, cel mai rapid il cautati in lista de
proiecte recente (figura 2.7) si selectati proiectul dorit.
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Figura 2.7 Selectia unui proiect vechi

Dacd am ales sd deschid un proiect nou, numele proiectului, de exemplu NameProjLidar, va fi
afisat in antetul aplicatiei, iar informatiile vectoriale care vor fi extrase din datele lidar se vor
duce automat intr-o baza de date geografica cu numele NameProjLidar GDB (Geographical
Data Base) si apoi din bara de controale Project Files pot selecta fisierul de date Lidar
corespunzator proiectului. Prima oard cand am selectat fisierul de date lidar, acesta se va
transforma automat intr-o structurd Octree care va permite lucrul cu datele Lidar mult mai rapid
si eficient.

Dupa transformare, acesta va fi afisat dupd un mod oarecare, de exemplu dupa clasificare ca in
figura 2.8. Pentru o utilizare eficienta a aplicatiei, se recomandd modul de vizualizare RGB care
se seteazd din butonul din dreapta numelul fisierului (figura 2.8 — Setarea modului de
vizualizare a datelor Lidar). Modul RGB se selecteaza ca in figura 2.9.
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Figura 2.8 Selectia unui fisier de date Lidar si a modului de afisare
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Figura 2.9 Selectia modului RGB de afisare si a modului 3D de afisare

Pentru o vectorizare eficienta si rapidd se recomanda utilizarea modului 3D stereoscopic de
afisare, cele mai frecvente fiind Crystal Eyes si Interlaced care necesita monitoare speciale 3D.

Tipul de Rendering necesar vizualizarii 3D se poate selecta din bara de butoane de la meniu
(figura 2.9) sau din TAB-ul Controls unde sunt mai muti parametri care pot fi setati, dar se
recomanda pastrarea valorilor implicite (figura 2.10)
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Figura 2.10 Selectia modului 3D de afisare si a parametrilor corespunzatori

IMPORTANT: In tot timpul lucrului in LidarMap, in bara de jos a aplicatiei se afiseazi
informatii utile cum ar fi:

- Modul de lucru Editare (Edit) sau Vizualizare (View)
- In modul editare se arati functia de editare activa (Draw Curve, Draw Polygon, etc)



- Se afiseaza tipurile de Snap active (Puncte Las, Vertex/Line, Teren)

- Se afiseaza layerul activ de lucru (inclusiv se poate modifica de aici)

- Se afiseaza coordonatele teren ale pozitiei cursorului

- Exista un acces direct la un punct de coordonate dat prin butonul GoTo

Ultimul pas in pregatirea aplicatiei pentru vectorizare este alegerea claselor vizibile si a culorii
acestora in cazul in care fisierul de date Lidar este clasificat. Aceasta se realizeaza din TAB-ul
Classification (figura 2.11).

(@ NameProjLider - LidarMap 5.15.2 — octavian_ttt@yahoo.com — Pro - =] X
File Project Editing Select View Settings Tests Help
Profile Fences

h 8 B L

Navigation Rensang Drawing Select Snap
+ D & @ @ 30 2D o Mono) N NODOHOLNBEEISOE X N e~ bH & U:U/U-UD

Controls

Controls | ProjectFiles | Classification

Classification Visibility

Make all visible
V' B 0.Greated, neverclassit ~ 492M
B 1. Unclassified
B 2. Gound
B 3. Low Vegetation
B . Medium Vegetation
B 5. High Vegetation
B 6. 8uilding
[ 7. Low Point (noise)
B 2. Reserved
W o Veter
B o.rail
B 11. Road Surface
B 12. Reserved
] 13. Wire — Guard
] 14. Wire — Conductor
15. Transmission Towes

cococococococococoo0oocoo0o00000

B User-defined (64-255)

Edit Draw Curve Snap: Terrain Snap radius = 12px 1—Strada > GoTo

Figura 2.11 Selectia claselor pentru afisare din fisierul LAS



