Classificagdo da Nuvem de Pontos no GLOBAL MAPPER PRO V25
Orientacdes gerais
Objetivo: definir amostras das feicdes de seu interesse e treinar o classificador com elas...

Metodologia: partir da nuvem segmentada e criar uma classe nova na nomenclatura da ASPRS,
escolher segmentos da feicdo de interesse com a ferramenta de selecdo de segmentos e atribui-las a
classe criada acima e realizar o treinamento criando assinatura prépria com estatisticas que o Global
Mapper vai criar...

O solo e a vegetacdo podem estar classificados, neste caso as edificacdes nao estdo classificadas e
vamos indicar amostras na nuvem de pontos para classifica-las.

168
Usamos a funcionalidade de Andlise Automatica de Nuvem de Pontos ——

Com isso aparece a opgao na aba de classificacdo de realizar a classificacdo da nuvem de pontos para a
classe recém-criada. E entdo é sé classificar sem outros parametros...

Dica: amarrar as janelas de forma deixar espago para a nuvem de pontos e ter todos as janelas a vista.
Etapas a seguir:

1) Segmentacdo da nuvem de pontos na aba segmentacdo usando por exemplo os atributos de
Intensidade e Curvatura.

Segmentagdo Geométrica - Ox

Atributo Peso Relativo
Posigdo

[|curvatura

[]intensidade

[CIMimero de Retorno

[CIMormal

[Cleor

Limite de Conectividade 10
Nim. Min. Pontos 3
Nimero Maximo de Desvios-Padrao 2.5
Curvatura Max. 1
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[[Histograma de pontuagie de limite
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Resultado usando a opc¢ao de Colorir Lidar por Segmento
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2) Adicionar classe nova de interesse e nomea-la.

Para tal habilitar Classificagao e Habilitar Modelos de Fei¢des Personalizados e a opcao Adicionar
Classes fica habilitada

Analise Automatica de Nuvem de Pontos - 0Ox

Camadas de Entrada
[¥Iportland_Unclassified.laz

Apenas Selecionados
Especificar limites... Filtrar Pontos...

Ferramentas
[[]segmentagéo Geométrica
[¥I classificagio
[/|Habilitar modelos de feigdes personalizados
[Extragiio de Feigfes

Resolugdo ispagamento de ponto v
Modelos de Feigdes
-l Solo

frea minima (m2)

+ Assinatura
Treinar
+ Edificio
+ Linha de Transmissdo
+ Vegetagdo
+ Poste

[CIGréfico do Modela de Feigao

Adicionar Classe

E nomeia ela e ela aparece

- Galpdo 251023
Mome de Classe Personalizada Galpdo 251023
ID de Classe de Personalizada 54
+ Assinatura
+ Limites
Treinar
Remover

[l Grafico do Modelo de Feigdo

Adicionar Classe

A assinatura esta zerada ainda

Analise Automatica de Nuvem de Pontos - Ox
-l Galpdo 251023 ~
Mome de Classe Personalizada [Galpgo 251023
ID de Classe de Personalizada 54
= Assinatura
Componente Principal_i Média: [0 vio Padr{ 0.00034.
Componente Principal Média: [0 Evio Padr{ 0.00034!
Componente Principal_k Média: [0 Evio Padr{ 0.00034!
Autoentropia Média: [0 Evio Padr{ 0.00034:
Curvatura_x Meédia: [0 Evio Padr| 0.00034
Curvatura_y Média: [Q Evio Padr{ 0.00034!
Curvatura_z Média: [0 svio Padr| 0.00034!
Mormal _x Media: [0 svio Padr( 0.00034
MNormal _y Média: [0 vio Padr{ 0.00034!
Normal _z Média: [0 Evio Padr| 0.00034.
MNimero de Retorno (do Gltima) Média: [0 vio Padr{0.00034.
+ Limites
Treinar
Remover
[[Gréfico do Modelo de Feigio hd

Assinatura



3) Usar a ferramenta de coleta de amostras do menu do Global Mapper PRO:

A W R

@ Selecionar segmentos LiDAR

e

Todos os pontos LIDAR com a
mesma ID de segemento que os
pontos clicados serdo
selecionados

4) Criar amostras de treinamento na imagem segmentada e atribui-la a classe recém-criada

CEBar Amostra de Treinamenta

Amostras de Treinamento

Classificagdo  Amostras de Treinamento X

= Amostra - 1
Classe de Amostra Galpdo 251023 v
[+ Assinatura
Limites
Remover

Chiar Amaostra de Treinamentg
[¥IMostrar Area da Descrigdo

Ajuda

Podemos colocar varias amostras para uma Unica classe e uma amostra pode ser de varios locais...



5) Treinar a classe para criar estatisticas a partir das amostras

Treinar

E as estatisticas da nova classe sdo criadas...

Analise Automatica de Muvem de Pontos

- Galpdo 251023
Nome de Classe Personalizada
ID de Classe de Personalizada
=| Assinatura
Componente Principal_i
Componente Principal j
Componente Principal_k
Autoentropia
Curvatura_x
Curvatura_y
Curvatura_z
MNormal _x
Normal _y
MNormal _z
MNimero de Retorno (do dltimo)
+ Limites
Treinar
Remover

[[lGrafico do Modelo de Feigdo

Treinar
Treinar modela de feicdo usando amostras de treinamento

6) Realizar a classificacdo na aba Classificacdo a partir da classe criada que fica habilitada

Classificagdo

Classificagdo X = Amostras de Treinamento

Feigdes a Classificar

- [Vsolo
Métado
Tamanho da Barra
Desvio Maximo (metros)
Diferenga Maxima de Altura (metros)
Declividade Maxima do Terreno (graus)
Largura Maxima da Edificagdo (metros)

Galpao 251023

MEdia:
Média:
Média:
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0.00106%vio Padr|

0.004863

0.002284vio Padr

0.083594

-0.005425vio Padr|

0.148873

0.99995%vio Padr

0.041804
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MCC da grade

3

0.3

50

7.5

100
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A classe foi criada

7) Visualizar o resultado da classificacdo usando a visualizagdo por classificacdo e verificar os
metadados e a aba estatistica. Pode alterar o nome e as cores finais das classes criada.

Codigos de classificagao
Classificagdo Contagem de pontos % ZMin ZMax Intensidade minima Intensidade maxima ~ Sintético Retengdo Chave do modelo
1 - Unclassified 106,611 665 1288 5751 1 5100 0 0 0
2 - Ground 783040 4883 1148 3811 1 5100 0 0 0
5 - High Vegetation 652,802 4071 1353 5855 1 1200 0 0 0
& - Building 1 000 2638 2638 14 14 0 0 0
B4 - Construgdes grandes 35575 247 1735 3863 1 220 0 0 0
BB - Contrugies pequenas 21522 134 1377 3815 1 1620 0 0 0

A qualidade da classificacdo dependera da qualidade do treinamento e dos dados.... O objetivo aqui é
demonstrar fluxo de procedimentos... A qualidade do resultado vira com a experiéncia do operador.

Neste caso, aperfeicoamos o projeto usando amostras para classificar as edificacGes de grande porte
(classe 54) ao norte e amostras para as pequenas casas na area residencial ao sul (classe 55).
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A classificagdo produziu um resultado parcial, mais pontos de treinamento devem ser usados para

detectar e classificar melhor mais edificagdes.

Para maiores esclarecimentos, treinamento, etc, fazer contato com Laurent MARTIN no Whatsapp

+55 41 9 9134 0990 e/ou e-mail laurent.engesat@gmail.com.



laurent.engesat@gmail.com

