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1. Introduccion y objetivos

Las nubes de puntos LiDAR permiten representar con gran detalle la geometria tridimensional de las w0 o soomo _smom __siewo _suon om0 oo __szowo __MAPA DE UBICACION
edificaciones. Sin embargo, su clasificacion general como edificio no permite diferenciar los elementos que
las componen, como cubiertas y fachadas.
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La subclasificacion de estos elementos aporta informacion de interés para la caracterizacion geométrica de
los edificios, la cartografia urbana y la generacion de modelos tridimensionales.
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Hipotesis: |la combinacion de atributos LiDAR y descriptores geométricos calculados a diferentes escalas : : :
Figura 1. Localizacion del area de estudio y distribucidn de las 25 teselas LiDAR

permite mejorar la discriminacion entre cubiertas y fachadas respecto a un enfoque de escala unica. seleccionadas en el Pais Vasco y La Rioja

2. Metodologia 3. Resultados
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5. Modelo exploratorio
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Entrenamiento del modelo con las variables
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14. Clasificacion final

Salida final con todas las clases incorporadas
y refinadas.

Los descriptores seleccionados se calcularon con radios de 0,5,1y 2

13. Incorporacion clases complementarias ( \ | .
Inclusion de clases no modeladas automaticamente: 73 75 | 4 - co n CI usiones

73 (cubierta vegetal) manual / 75 (patio interior) desde Catastro.

Manual | | Catastro

1. Elenfoque multiescala superd al modelo exploratorio, alcanzando un F1-score macro de 0,9748.
La mayor mejora se produjo en fachadas, cuyo F1-score aumento de 0,8917 a 0,9518.
3. Los radios de 0,5, 1 y 2 m permitieron incorporar informacion geométrica de diferentes vecindades y mejorar la

discriminacion entre superficies.
4. El procedimiento desarrollado proporciona una base automatizable para la subclasificacion de edificaciones en nubes

N

m, incorporando informacién geométrica de diferentes vecindades. PNOA-LIDAR, aungue su generalizacion territorial requiere validacion sobre zonas espacialmente independientes.
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