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Necesidad de LIiDAR en la nube

 Mayor disponibilidad de datos LiDAR, incluso gratuitos (LiDAR PNOA)

* Se extienden las aplicaciones que requieren acceso y procesamiento de
la nube de puntos en 3D, no solo modelos de elevacién o superficie:

— Ingenieria civil y gestion de infraestructuras , estudios atmosféricos,
patrimonio y arqueologia, catastro 3D, gestion forestal...

* Lavisualizacion y explotacion de datos masivos es deseable que sea en
Web, o al menos mediante servicios remotos

* Actualmente no hay acceso mediante servicios estandares, se
descargan archivos

* Esunademanda similar al acceso a imagenes masivas hace unos afos
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Modelo multirresolucion en LiDAR

* Concepto similar a las piramides de teselas raster (quadtree), pero en 3
dimensiones (octree) y
— Separacion no homogénea (p.j. LiDAR terrestre, superficies no horizontales...)
— Nivel de detalle variable segun las zonas y elevacion
— Un criterio de decimacién/seleccién de puntos

* Las teselas pueden almacenarse en
— Archivos separados (formatos de intercambio LAS, LAZ, NetCDF o mas eficientes)
— Base de datos relacional indexada mediante cédigo nodos octree
— Base de datos jerarquica indexada (HDF5) - archivos compactos
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Modelo multirresolucion en LiDAR
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Acceso mediante servicios

e WMS/WMTS y WCS permiten el acceso a la rasterizacion de datos
LiDAR (elevacioén o atributos como intensidad, clasificacion...)
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Acceso mediante servicios

« WEFSy WCS, con formatos como NetCDF 2, permitirian el acceso a las
nubes de puntos en forma vectorial, pero:

— Serian necesarios filtros personalizados (para nivel de detalle, atributos)

Los formatos son ineficientes

— No hay version teselada de estos servicios

* Enla practica, se recurre a la descarga de archivos predefinidos o
mediante la seleccidon de un area en un mapa indice
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Acceso mediante servicios

* Las aplicaciones Web desarrolladas para la visualizacion remota de
LiDAR utilizan servicios no estandares para el acceso directo a los
archivos de las teselas

— P. ej. PointCloudViz almacena en las teselas vectores normales, distancias y
otros atributos en formatos comprimidos




PointCloudViz

* Se trata de un ecosistema de software para el trabajo con datos LiDAR
en la nube y también en local

Servicios carga y
configuracién

= PointCloudVizFE Servicios descubrimiento,
(escritorio) ' 4

m OpenSceneGraph (0SG) = PointCloudVizServer
PointCloudVizWeb

05G.JS

Amazon Web Services

—
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PointCloudViz

* Los servicios de descubrimiento, acceso y proceso de datos se han
desplegado en Amazon Web Services

PointCloudViz — @ API de PointCloudViz

Configuracion Server

Carga | LIDAR Peticiones : 1A
) / mmm Configuracion
. ) procesos
Almacenamiento LiDAR Servicios
(LAS, LAZ..) en S3 '] Amazon Simple en Amazon
Queue Service SQS RDS/Dynamo
LiDAR data \/
@ Procesamiento LiDAR
en EC2 Aplicaciones cliente

- mé&wO

Almacenamiento nodos
in S3

Nod;:\\\\

Carga directa de nodos
desde escritorio
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PointCloudViz FE (escritorio)

e Software gratuito con:
— Visualizacidn de LAS, LAZ y ASClII sin limite de tamafo
— Generacion de MDTs sin limite de tamafo
— Pegado al vuelo de ortofotos y WMS
— Acceso a datos LiDAR remotos de PointCoudViz Server
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B PointCloudViz Web

* Cliente Web para acceso y analisis de datos LiDAR remotos:
— Varios modos de visualizacién con diferentes calidades/rendimientos
— Herramientas de informacidon, medicion, clasificacion y analisis geométrico
— Anotacion colaborativa del LiDAR

— Repositorios privados para usuarios
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Aplicaciones

* Ingenieria civil, disefio de infraestructuras: integracion en software
Novapoint, del grupo Trimble
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Aplicaciones

* Geologiay geofisica: integracion en software Petrel, de Schlumberger
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Aplicaciones

Gestion del riesgo y emergencias: aplicacion para analisis de riesgo de
inundaciones y anotacion colaborativa en desastres, Banco Mundial

- FomeCloudViz Free Edoos =
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con Rivus Engineering
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Simulacion hidraulica en la nube: proyecto Nayade,




Demostracion
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iGracias por su atencion!

Mas informacion en:

www.pointcloudviz.com

mirage@mirage-tech.com
Twitter: @mirage_tech
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http://www.pointcloudviz.com/

