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Вступ  

L iD AR є ключовою технологією сучасного топографічного 
картографування, оскільки забезпечує точні 3D - дані про 
рельєф та об’єкти місцевості. Попри наявність програмних 
рішень, обробка таких даних часто потребує ручної роботи, 
що знижує ефективність. 
 
Метою роботи було розробити автоматизовану методику та 
програмний інструмент для швидкої й стандартизованої 
обробки L iD AR- даних у створенні цифрового 
топографічного плану. Об’єктом роботи був процес 
обробки L iD AR- даних. 
 
Предметом були методи та програмні засоби автоматизації. 
 



LIDAR 

Принципи роботи лідару 



Порівняльна таблиця ПЗ для перег ляду, аналізу та ручної 
обр обк и  

 



Етапи цифровог о к артог рафування на основі  LiDAR 



Архітек тура плаг іну «Aut oVec» 
 



Струк тура п рогра м н ого  п родук ту та  середов и щ е  роз робл ен н я  

За п ов н ен н я  п ол ів  в и бору ф ор м а ту 
(com boBox_2) 

Кл а с діа л огов ого  в ік н а , я к и й  
к ерує ін терф ей сом  та  з а п уск а є 

в ек тори з а ц ію  

Відк ри в а є діа л ог  дл я  в и бору в хідн ої 
хм а ри  точ ок  (LAS/LAZ/XYZ) 

За в а н та ж ен н я  оста н н ь ої 
в и к ори ста н ої СК 

Осн ов н а  ф ун к ц ія , я к а  
з би ра є п а р а м етри  та  

з а п уск а є а л гори тм  



Функ ція PDAL- п а й п л а й н  н а  осн ов і J SON- ш а бл он у 



JSON- ш а бл он   



Вихідн і  да н і 
Ви хідн и м и  да н и м и  бул а  хм а ра  точ ок  в  
ф орм а ті .LAS з  RGB – а три бута м и  з і 
щ іл ь н істю  точ ок  10 0  p t s /m ^2 тер и тор ія  
м іста  Ста в а н гер , Норв ег ія  з  си стем ою  
к оор ди н а т  EPSG:4326 , р оз м ір  л а су 
дов ірн ю в а в  6  гб . 
 
 Ум ов а м и  ек сп ери м ен ту бул о  ств ор ен н я  
топ огра ф іч н ого  п ла н у м а сш та бу 1:50 0 , до  
я к ого  н еобхідн о  бул о  в н ести  та к і об’єк ти  : 

• дрен а ж і(Dr a in a ge); 
• буди н к и  (h ou s es ); 
• л ю к и (Ha t ch es ); 
• в и сотн і точ к и  (High  poin t s );  
• бордю ри  (cu r bs );сходи  (s t a ir s );  
• м усорн і ба к и (ga r ba ge  ca n s ); 
• дерев а  (t r ees ); 
• п л и тк а  (t ege l); 
• к ущ і (bu s h es ); 



Відео р оботи  п л а г ін у «Au t oVec» 






Топог рафічний план масштабу 1:500 м. Ставанг ер 



Таблиця оцінк и  роботи плаг іну «Aut oVec» 
 



Висновок  

У робот і роз робл ен о  та  реа л із ов а н о  м етоди к у а в том а ти з ов а н ої 
обробк и  LiDAR- да н и х дл я  ств орен н я  топ огра ф іч н и х п л а н ів  м а сш та бу 
1:50 0 . За п роп он ов а н и й  QGIS- п л а г ін  з а без п еч ує  п ов н и й  ц и к л  
в ек тори з а ц ії хм а р  точ ок  і в ідп ов іда є  ч и н н и м  н орм а ти в н и м  в и м ога м . 
Рез ул ь та ти  п ідтв ерди л и  п ідв и щ ен н я  ш в и дк ост і обробк и , з м ен ш ен н я  
руч н ої п ра ц і та  ста біл ь н у я к ість , щ о  р оби ть  м етоди к у п ри да тн ою  для  
п ра к ти ч н ого  в п ров а дж ен н я . 



Дяк ую за уваг у! 
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