DALLA STORIA DELLE BONIFICHE ALLA GESTIONE DELLE RETI IRRIGUE, USO DELLE NUOVE TECNOLQG
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SOLEO ENIM ET IN ALIENA SOLO SOLITO

CASTRA TANSIRE, NON PASSEGGIARE NEI CAMPI TRINCERATI DEGLI ALTRI
TAMQUAM TRANSFUGA, NON COME UN TRADITORE MA COME

SED TAMQUAM EXPLORATOR UN ESPLORATORE
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RILIEVO 3D COMPUTER GRAFICA

GESTIONE E VISUALIZZAZIONE DEI DATI
DIVULGAZIONE E DIFFUSIONE




LASER SCANNER TERRESTRE

/ FOTOGRAMMETRIA
RILIEVO 3D » NUVOLE DI PUNTI «POINT CLOUD

FOTOGRAMMETRIA DA UAV

LIDAR
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UTILIZZANDO STRUMENTI LIDAR (AEREO O TERRESTRE) LA CLASSIFICAZIONE E «<AUTOMATICA»
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Tramite sensorLiDAR
full waveform,
misuriamo tutti gli echi
di ritorno dello spot
(fino a circa 13 echi,
per sensori evoluti)

Ps: il Laser NON
trapassa la
vegetazione, ma lo spc
del laser ha un
diametro notevole



b!'+h[ 9 5L t!b¢LY [QLathwe¢! b%! 5L /[ ! {{LC

PICCOLO PROBLEMA DEL SISTEMA:
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Anche in termini informatici
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possibile classificare dati anche SOLO su base GEOMETRICA

@ CloudCompare v2.9.1 Stereo [64-bit] -
@ File Edit Tools Display Plugins 3D Views Help
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7B« il o o G GCOMG ~ ¢ &« " m+ B K El @dma | § S
DB Tree
|| &) castellaccia_volo_2_1_1cm.las (L:/20180130_castellaccia/ELABORA...
e [0 & castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud.remaining
11 1 castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud d
ke
4~
+v Properties
Q Property State/Value
2 Name castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud.segmented
(1 |visible
@ Show name (in3D) []
Colors ¢ raB v
i} X: 6.236
Box dimensions Y: 6.657
i} Z:5772
X: 101.976
(7 | |Boxcenter Y: 108.787
Z:44.165
ﬁm Info Object ID: 13 - Children: 1
%u Current Display 3D View 1 -
[
oo | |Points 122,537
Global shift (-1664782.33;-4753951.24;-49.03)
Global scale 1.000000
Point size Default 2
|
Count 4
Active Point Source ID ¥
|
Current Blue>Green> Yellow>Red 52
Steps 256 s
Visible O
i
Display ranges Parameters




Laser scanner terrestre a supporto della valutazione di stabilita delle alberature in ambito urbano

Giuseppe Colangelo (a), Angdlasurdo(b), AnnibaleGuariglia (b), Donato Lucia (b), Biagio
Lacovara(b), Federico Capriuoli (c), Giovanni Sanesi (a)

(@) Universita degli Studi di Bari Aldo MorbDipartimento di Scienze Agrdmbientali e Territoriali, Via Amendola
165/a, 70126 Bartel, 0805443023

(b) GeocartS.p.A. Viale del Basento 120, 85100, Potenza

(c) Digital Lighthouse S.r.l. Viale del Basento 120, 85100, Potenza



Non sono sempre perfettamente note, invece, le dinamiche legate agli effetti positivi, ma soprattutto

GLI ALBERI IN AMBITO URBANO

Al di la del valore prettamente estetico gli alberi assolvono a molteplici funzioni quali:

A miglioramento delle condizioni microclimatiche

A filtraggio e captazione di polveri e sostanze inquinanti,

A mitigazione del rumore,

A effetto sui tempi di corrivazione delle piogge,

A Aumento del valore economico delle infrastrutture urbane,

A fruizione di spazi con valore paesaggistico ed ambienitiladeet al., 2014).
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negativi c¢che | 6ambiente urbano esercit

citta invecchiano piu velocemente e manifestano con maggiore evidenza gli effetti derivanti dalla

a
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coabitazione con infrastrutture, edifici e attivita antropiche che ne condizionano lo sviluppo e

Ointegrit”™ strutturale e fitosanitar.
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LOuso del TLS ha consentito molteplici vantaggi I

accuratezza del rilievo a vantaggio delle fasi diqpostessamento.
Indubbiamente |la nuvola di punti acquisita consente operazioni di misurazione e di stima impensabili se effettt

sulla base dei rilievi tradizionali.

Il maggiore livello di dettaglio dei parametri acquisiti consente di applicare una procedura di valutazione delle
condi zioni di stabilit”™ basando | 6anal i si sull a p

(fusto, chioma) e variabili (neve, vento).



ARCHEOLOGIA MEDIEVALE: IL CASTELLO DI ROSCIANO
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A RILIEVO LASER SCANNER TERRESTRE
A RILIEVO FOTOGRAMMETRICO TERRESTRE
A RILIEVO FOTOGRAMMETRICO DA UAV
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RILIEVO PROSPETTO OVEST

RILIEVO PARETE PORTA RILIEVO PARETE TORRETTA



TEST ALGORITMI SU NUVOLE DI PUNTI

CLASSIFICAZIONE SU BASE GEOMETRICA
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ol v &) castellaccia_volo_2_1_1cm.las (L:/20180130_castellaccia/ELABORA... £ CANUPO Training
L1 @ castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud

Data
1:1

Role Cloud Class label
dass #1 | castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud [ID 4]

aﬁ‘—o class #2
4)‘ Scales
L ® ramp [Min = 0.100000 %] [step = 0. 100000 % [Max = 1.000000
O list

+. Properties &
Q Advanced

Property State/Value ~
@ CC Object Classification parameter Dimensionality
3 Name castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud Max core points 10000
Visible

Show name (in30). [ [] Use original doud for descriptors
1
— | |Colors 9 RGB ¥ [[] show dassifier behavior on castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud [ID 4]
i X: 174,043 :

Box dimensions Y: 255.267 ; Max thread count
(7 Z:60.724

X: 87.0225
(0 |Boxcenter V: 127635
Z: 30358

B info Object ID: 4 - Children: 1
‘; Current Display 3D View 1 5
ee | Points 101,571,706

Global shift (-1664782.33;-4753951.24;-49.03)

Global scale 1.000000

Point size Default v

Count N 4

Active Point Source ID 54

Current Blue> Green> Yellow> Red v | |

Steps [256 :

Visible ]

Display ranges Parameters

.00000000 + | displayed 1.00
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@ CloudCompare v2.9.1 Stereo [64-bit]
@ File Edit Tools Display Plugins 3D Views Help

A= Fhim X 3

DB Tree

b & 3 castellaccia_ 2_1_1cm.las {L:/20180130_castellaccia/ELABOR.

O

ey
»

Properties

Property State/Value

| Name castellaccia_volo_2_1_1cm - Cloud.segmented
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ol RPN riconoscere un albero,
Box center Y: 108.787 £ u %

S utilizzando sia i dati laser

Info Object ID: 13 - Children: 1

A PRI terrestri sia i dati della

oo |Points 122,537 =
Global shift (-1664782.33;-4753951.24;-49.03) fOtO g ram m et” a d aJ a.V
Global scale 1.000000
| Point size Default
I
Count 4

|Active Point Source ID
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Current Blue> Green> Yellow>Red
Steps 256
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5 castellaccia.recprj™ - JRC 3D Reconstructor 3

File Navigazione Risultati Strumenti Finestre Configurazione dilavoro

.M O A

Heritage/

Architectural Salva progetto  VaiinLineUp  Strumenti per mesh

Proprieta

Rototraslazione l "H
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GridPointClouditen: Castellaccia_Scan_005_1_subl

Proprieta Valore
Hyperlink
D del colore B (242, 0, 255] (255)
Commento 430
Mostra annotazioni [:l Falso
Mostra assi di riferimento [ Falso
Dimensione punti 1
Numero di target 0
Disegna target Vero
Sottecampionamento 1

Mappatura di colore Inclination

L] . ®

Misure e annotazioni







Il risultato ottenuto € una nuvola di punti classificata con precisione che ci consente di estrarre DEM e altri
prodotti utili (non possiamo propriamente parlare dtim)













