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SISTEMA LIDAR

ORTOFOTOGRAMETRICO



¢ Qué es LiDAR?

El laser aéreo LIiDAR (LIght Detection
And Ranging) es un método eficaz para
obtener datos tridimensionales.

Los LIDAR son dispositivos activos,
dado que utilizan una fuente emisora de
radiacion electromagnética (luz) como
principio de funcionamiento.

EL LIiDAR escanea el terreno emitiendo
pulsos de luz hasta 275.000 veces por
segundo. El tiempo que tarda la luz en
llegar al blanco y volver al emisor se usa
para determinar la distancia.
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Principio de operacion

El pulso laser es enviado y el
reloj comienza.

La luz se reflejla en los
diferentes objetos.

El sensor captura la cantidad
de luz reflejada cada
nanosegundo (10-9 seQ).

El valor de intensidad se
almacena junto con el tiempo
de lectura.

Los impactos (ecos) son
extraidos de la sefal recibida y
las posiciones calculadas.
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Comportamiento del pulso
 Impacto en superficies duras: un unico oo W | cps%
retorno.
3 5 1
« Impacto en agua: no retorno o baja e —a e

densidad de retornos.

« Impacto en vegetacion: multiples
retornos.

« Oftros casos de multiples retornos:
conductores  eléctricos, bordes de
edificios
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Ejemplo zona arbolada:
Cuatro retornos

Primer retorno

Segundo retorno

Tercer retorno

Ultimo retorno

Todos
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Penetracion LIDAR en zonas selvaticas

Ejemplo isla de Barro Colorado, Canal de Panama



Flujo de trabajo procesado LIDAR

Procesado basico > nube de puntos

Distancia

Conductores

®
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Sistemas LIDAR por plataforma aerotransportada.
Ejemplo a 300 m AGL

, Altura de vuelo
Helicoptero Lineas de vuelo [ Puntos / m? Ortofoto
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Recursos LIDAR para helicopteros * Eurocopter ASB: Eurocopter AS350B, B1,
B2, B3, BA, C, D, D1.

« MDHC (HUGHES): 369, A, H, HM, HS, HE,

D, E, F, FF, 500 N, 600N.
o S  R44 (Robinson helicopter Company): R44 y
' = R44I|
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Hardware del Sistema
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OBLICUA

IMU

CENITAL

ESCANER
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Software del Sistema

comet TR

|

CONTROLY
ALMACENAMIENTO




Caracteristicas Técnicas

Parametro Valor
Altura de operacion Entre 50*
(AGL, altura del
y 1050 m
vuelo)
PRF, Frecuencia de | Hasta 275.000
emision de pulsos pulsos/seg
Precision vertical <3cm
Resolucion A 300 m,
imagenes 2,8 cm/pixel
Densidades tipicas | Entre 2 y 200
ptos/m”2

* Segun limitacion aeronautica
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Aplicaciones:

* Infraestructuras lineales (lineas
eléctricas, vias férreas, carreteras)

* MDE de gran resolucion
» Generacion modelos 3D ciudades
« Estudios obras de paso

» Proyectos de respuesta rapida
(emergencias)

» Tecnologia exclusiva —
especificaciones técnicas unicas

* Flexibilidad, rapidez de
operacion y precision — Hasta 20
mm
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Aplicaciones
Estudios geoldgicos, vegetales, malacoldgicos, etc.

S e - Sl 5

Fotografia oblicua Praia das Catedrais, Ribadeo.
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Aplicaciones
Estudios geoldgicos, vegetales, malacoldgicos, etc.
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Fotografia cenital Praia das Catedrais, Ribadeo.
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Proceso de clasificacion: Nube de puntos basica
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Puntos laser clasificados
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Puntos laser clasificados

Ejemplo isla de Barro Colorado, Canal de Panama
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Productos basicos. Modelos de elevaciones.
Modelo Digital de Superficies.
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Productos basicos. Modelos de elevaciones.
Modelo Digital del Terreno.
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Modelos de datos

ital del Terreno.

Datos a entregar.
[¢

Modelo D
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Datos a entregar. Modelos de datos.
Modelo Digital de Superficies.
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Datos a entregar. Modelos de datos.

Modelo de intensidades.
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Productos basicos. Modelos de elevaciones.
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Productos basicos. Modelos de elevaciones.
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Productos derivados MDE. Curvas de nivel.
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Productos derivados MDE. Perfiles topograficos.
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Productos derivados MDE. Perfiles topograficos.
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Otros MDE. Modelos de Elevaciones de Vegetacion.

Pinar joven, eucalipto y matorral
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Otros MDE. Modelos de Elevaciones de Vegetacion.
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Productos derivados MDE: Modelos de Elevaciones de Vegetacion.
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Datos a entregar. Modelos de datos.
Modelos de elevaciones adicionales.




Modelos de ciudad 3D

Representacion  georreferenciada de
datos espaciales urbanos

« Almacenamiento de toda la informacion
en un solo modelo de datos

» Visualizacién, manejo y gestion

* Interoperabilidad BIM y GIS
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Modelos de ciudad 3D

« Modelo de datos estandar que combina
informacion geométrica y semantica

« Definicibn comun de entidades basicas,
atributos y relaciones

« Estandar aprobado por OGC (Open
Geospatial Consortium)
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Modelos de ciudad 3D. Generaciéon de modelo 3D.
Densidad de puntos LIDAR. Aplicaciones

Aerotransportado  FRIEEEER

-Modelo de
inundabilidad - Conjunto de -Modelos 3D de
-Deteccion de datos multiuso baja calidad

construcciones

Movil Desde 600 p/m?

-Carreteras, Ferrocarril,
Modelos 3D urbanos etc.

Areade -Modelos 3D

utilizacion

Area de utilizacién
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.

Densidad de puntos LIDAR. Baja densidad de puntos.
-WE _ ‘ * £ =7 - 1‘ ; '.‘,_
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.
Densidad de puntos LIDAR. Alta densidad de puntos.
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.
Densidad de puntos LIiDAR. Mas que niveles LOD (Level of Development).

* Lavectorizacion automatica se ajusta a
distintas necesidades de produccion de
diferentes modelos de construccion

* Distintas piezas un modelo integral

* Precision en ubicacién y detalle son clave en
proyectos "LOD 2):" o "CAD"
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.
Secuencia de pasos, generacion de modelo.
l « Importacion de datos pre-procesados y trayectorias. Filtrado inicial de
u puntos. Deduccion de lineas de vuelos.

« Calibracion de escaner y orientacion de camaras. Ajuste de trayectorias.
Eliminaciéon de superposicién de puntos.

superficie y Ortofotografias.

. » Clasificacion de capas. Comprobacion de resultados con modelos de

» Texturizacion de paredes.

« Conexion Modelo de Ciudad 3D a base de datos municipal.
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.
Secuencia de pasos con software Terrasolid.
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.

E & e

onstruct Create Check
of Polygons Buildings from P... Building Models

Buildings
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Modelos de ciudad 3D. Generacion de modelo 3D.
Edicion manual de resultados.

Brdw-ARIRBY I WEE|H 7.2 @

. i

M Check Building Mod... —

Tools

1192 Need to check | Approve
1193 Need to check
1194 Need to check
1195 Need to check

Defai seltinge
1197 Need to check
1198 Need to check
1199 Need to check
1200 Need to check Delete
1201 Needto check |+

. Identify 1‘ E) LJ

Recompute

INGENIERIEA

View 5, Default o &= View 8, Default
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¥ Move Edge Ve...

Vertex: |Fixed v
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Modelos de ciudad 3D.
Aplicaciones.

PLANEAMIENTO URBANO

SEGURIDAD

GESTION DE
DESASTRES

DETECCION DE CAMBIOS

ANALISIS DE
INUNDABILIDAD
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GESTION DE ACTIVOS

TURISMO

ANALISIS SOLAR

CARTOGRAFIA

CONTROL DE RUIDO

INGENIERIA

GESTION DE TRAFICO

NAVEGACION

ARQUITECTURA

TELECOMUNICACIONES

CONTROL DE RESIDUOS
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Modelos de ciudad 3D.
Analisis solar.

Solar: Exposure

.00 Hours
. 1.12 Hours
2.25 Hours

3.37 Hours
4.49 Hours
- 5.62 Hours
6.74 Hours
786 Hours
5.99 Hours
1011 Hours
11.23 Hours
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Modelos de ciudad 3D.

Planeamiento urbanistico.
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Modelos de ciudad
Planeamiento urbanistico.

3D.
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Modelos de ciudad 3D.
Control de calidad de datos.

Roof Edge from
LiDAR

Surveyed
Footprint
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Modelos de ciudad 3D.
Deteccion de cambios. De 2004 a 2014.

*Nueva construccion

«Construccion derribada
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dad 3D.
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Otros MDE. Inundabilidad.
Modelos de elevaciones para inundabilidad. Zonas de riesgo.

; A 4 !4 Sl A"f‘g :
MDT con edificios y sin puentes MDT con edificios y puentes



L™ [l = — |

INGENIERIA

Generacion de modelos en torno a puentes.
Insercion de lineas de ruptura.

S




L™ [l = — |

INGENIERIA

Generacion de cartografia por digitalizacion.




Productos y cadena de valor LiDAR.




GRACIAS POR SU ATENCION
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El proyecto de TOPCAD IN~GENIERI'A S.L. “SERVIZOS LIiDAR E ORTOFOTOGRAFICOS PARA ESTUDO DO
MEDIO NATURAL E MARINQ” fue seleccionado por el “Grupo de Accion Local do sector Pesqueiro A Mariiia —
Ortegal (GALP)” para ser financiado dentro de la “Estratexia de Desenvolvemento Local Participativo (EDLP)”

*
S Jrupo de.Accion L XUNTA DE GALICIA 2 ** Financiado pola Unién Europea
0e2:®: pror o Ml otide W, 4 CONSELLERIA DO MAR
wuae A Marifia-Ortegal € Sl Fondo Europeo Maritimo e de Pesca (FEMP)




CONTACTE CON NOSOTROS

www.topcadingenieria.com
topcad@topcadingenieria.com

OFICINAS CENTRALES

Avd. Rafael Fernandez Cardoso, 20-22
27700 Ribadeo (Lugo)

+34 982 12 0014/ +34 982 12 00 16

DELEGACION SANTIAGO

Rua Oliveira, 96 B

15895 Milladoiro, Ames (A Corufia)

+34 981 53 59 57 / Fax.: +34 981 53 59 91



