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= .: > A : | 72 37 ; ; = -..-INTRODUCCI(')N:DielmoOpenLiDAR es un software libre con licencia GNU GPL basado en gvSIG para el'manejo de datos LiDAR. Permite el acceso, visualizacion y analisis de datos LIDAR
originales, pludien.do visualizar y analizar a la vez grandes voll'l'r.n_lenes (cientos de GigaBytes) de datos LIDAR brutos (nube de puntos irregulares en formato LAS y BIN) superpuestos con otros
datos geograficos. Partiendo de la version inicial de DielmoOpenLiDAR (financiada por DIELMO 3D y la CIT), DIELMO ha desarrollado un médulo para el control de calidad de los datos

LiDAR originales adquiridos dentro del Plan Nacional de Ortofotografia Aérea (PNOA) contanto con financiacion del Instituto Geografico Nacional.

Fundamentos de la tecnologia LIDAR
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El LIDAR (Light Detection And Ranging) es un sistema activo basado en un sensor & 1. En una superficie solida (edificios, suelo, etc.), el rayo se refleja sin ningin -

kaser que se puede-instalar en aviones o helicopteros. El funcionamiento del LiDAR problema y vuelve al aviéon, proporcionando una medida de 1a altura del terreno.

consiste en un sensor de barrido que realiza la emision de pulsos laser y mide el

tiempo_que tardan dichos pulsos en llegar a la superficie terrestre y volver hasta el : 2. El agua absorbe al rayo laser y éste no vuelve al avion, por lo que no se obtiene f
sensor. Actualmente hay instrumentos LiDAR que miden hasta con una frecuencia ' ninguna informacion, apareciendo un hueco sin datos que habra que interpolar a
de 150 Khz, lo.que quiere decir que emiten y reciben 150.000 pulsos laser/segundo. partir de las alturas de alrededor o de otros datos batimétricos.
Combinando la distancia médida con el laser, el Angulo con el que el espejo desvia 3. En el caso de la vegetacion, el rayo choca en primer lugar con la copa del arbol.
—al rayo laser, la posiéi(’)n exacta del instrumento con GPS y el sisttma de navegacion | En este momento parte del rayo se refleja y vuelve al avion, pero al tratarse de una
inercial (IRS), podémos obtener una medida de la altura del terreno con precision superficie no solida, hay otra parte del rayo que atraviesa la vegetacion hasta llegar
mejor de 15. cm en altura. : - ' al suelo y vuelve al avion. El sistema guarda las coordenadas y alturas del primer y
ultimo pulso que vuelve hasta el sensor.

Esquema funcionamiento tecnologia LIDAR

Esquema funcionamiento tecnologia LIDAR

Analisis de datos LIDAR en gvSIG
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e . La primera version de DielmoOpenLiDAR incorporaba a gvSIG la capacidad de manejar y
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| B / visualizar ficheros LiDAR en los formatos estindar LLAS'y BIN con un driver para lectura y
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escritura; y la capacidad para aplicar simbologias automaticas:
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Partiendo de la fase inicial de DielmoOpenLiDAR, se han desarrollado todas las herramientas

necesarias para poder gestionar de forma mas rapida y sencilla grandes volimenes de datos
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LiDAR junto con otros datos GIS como ortofotos o Cartografia vectorial. Para ello hemos creado
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un nuevo, tipe de documento en gvSIG: el’documento LiDAR. _ S

Dentro de este nueyo tipo de documento, hemos, definido todos los datos relacionados con el
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Servidor de datos LIDAR desarrollado por DIELMO vy clientes en software libre

Cada vez hay mas datos LiDAR disponibles que cubren grandes extensiones del territorio y con proyecto PNOA en breve habra datos gratuitos de toda Espaiia, pero la distribucion de este tipo s
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- de datos todavia no se ha resuelto debido al elevado volumen de los mismos.
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Actualmente DIELMO ha desarrollado una nueva metodologia que consiste en procesar los datos LiDAR originales para almacenarlos en un nuevo formato que conserva toda la informacion sl B80S e

original pero ésta esta ordenada con un indice espacial especifico que permite hacer busquedas de forma inmediata. s
A partir de esta estructura de datos, se pueden poner en marcha varios servicios dentro de una IDE, con el objetivo de que esta informacion sea accesible para cualquier ciudadano no e
especializado en el tratamiento de datos LIDAR a través de una IDE, de una forma clara y sencilla, como por ejemplo: e

* Servicio WMS: El primero de los servicios consiste en un servidor WMS que permita visualizar 1a nube original de puntos LiDAR y analizarla de Ta misma forma que si estuviéramos : >
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viendo la nube de puntos original en local, pero sin la necesidad de distribuir los datos originales. En este servidor se pueden definir diferentes estilos para representar los puntos en funcion. de

Proyecto PNOA 2009. Lotes de vuelo su altura, intensidad o clasificacion.

* Distribucion de los datos LiDAR originales: DIELMO ha desarrollado un servicio web que a través de una peticion HTTP donde se indica la regién a.descargar y el sistema de

Digital ELevation MOGes coordenadas deseado, el servidor busca los datos que caen dentro de dicha region, los reproyecta y crea un nuevo fichero LAS que se le devuelve al usuario en un fichero comprimido. Tambi¢n
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ey [Servicorde dates Tl e T — devuelve el servidor, se descomprime y s¢-afiade de forma automatica a la vista de gvSIG, de forma que para el usuario es transparente la carga de datos LiDAR originales desde Internet. o
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A parte de los clientes para gvSIG, hemos desarrollado clientes para estos servicios para navegadores web usando OpenLayers y es muy sencillo de implementar en cualquier otro Sistema de B

Provecto PNOA 2009. Lotes de vuelo Informacion Geogrifica. : Analisis de datos LiDAR en dispositivos moviles a traves de una IDE




