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In lucrarea data s-a prezentat tehnologiile folosite pentru elaborarea lucririlor cadastrale de
inregistrae primara masiva care consta din scanarea bunurilor imobile din proprietate privata cat si
proprietate publica si a drepturilor asupra lor, in scopul de a inbunatati calitatea datelor cadastrale in
toatd Republica Moldova.

Capitolul 1 continea informatii generale despre platformele LIDAR UAV si mobile utilizate in
aplicatii ingineresti, precum si definitii si semnificatii ale acestora.Avantajele si dezavantajele utilizarii
fiecdruia dintre ei In lucru.

Capitolul 2 exprima atat beneficiile, cat si dezavantajele platformelor LIDAR.

Capitolul 3 prezinta aplicarea UAV la crearea unui plan cadastral. Am oferit o descriere an
obiectului de studiu, a procesului de planificare si executie a lucrarilor, a procesului de colectare a datelor
si a procesului de creare a planului ortofoto si, in cele din urma, a planului cadastral.

Capitolul 4 ofera o analizd economica a procesului, care identifica concurentii, consumatorii si
caracterizarea procesului, precum si cheltuielile de executie, precum si timpul necesar pentru efectuarea
inregistrarilor primare semnificative. S-a concluzionat cd procesul este rentabil din punct de vedere
economic.

Capitolul 5 are ca scop prezentarea securitatii activitatii de munca cu platformele UAV si

mobilele LIDAR.



ABSTRACT
to the license thesis with the theme
" LIDAR TECHNOLOGY WITH THE THREE BASIC SYSTEMS: LASER SCANNING,
GLOBAL POSITIONING SYSTEM AND INERTIAL MEASUREMENT UNIT"

author Anton Constantin

The paper presented the technologies used for the elaboration of cadastral works of massive
primary registration, which consists of scanning of private and public real estate and their rights, in order
to improve the quality of cadastral data throughout the Republic of Moldova.

Chapter 1 contained general information about UAV and mobile LIDAR platforms used in
engineering applications, as well as their definitions and meanings.Advantages and disadvantages of
using each of them in work.

Chapter 2 expresses both benefits and disadvantages of LIDAR platforms.

Chapter 3 presents the application of UAV to the creation of a cadastral plan. We have given a
description of the object of study, the planning and execution process, the data collection process and
the process of creating the orthophoto plan and finally the cadastral plan.

Chapter 4 provides an economic analysis of the process, which identifies the competitors,
consumers and characterisation of the process, as well as the execution costs and the time required to
make the significant primary records. It is concluded that the process is economically cost-effective.

Chapter 5 aims to present the safety of the work activity with UAV platforms and LIDAR

mobiles.
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INTRODUCERE

In era tehnologiei avansate, dezvoltarea si aplicarea tehnicilor de cartografiere si scanare a
mediului Tnconjurator au devenit din ce In ce mai importante si mai eficiente. Unul dintre sistemele de
baza care a adus o revolutie in acest domeniu este Tehnologia LIDAR (Light Detection and Ranging).
LIDAR combina trei componente esentiale: scanarea laser, sistemul de pozitionare globala si unitatea
de masura inertiald, pentru a obtine informatii detaliate si precise despre mediul Tnconjurator.

Scanarea laser utilizeaza razele laser pentru a obtine o imagine detaliatd a suprafetelor si
obiectelor. Aceastd tehnica permite masuratori precise ale distantelor si poate detecta si inregistra
caracteristicile topografice, arhitecturale si naturale Intr-un mod rapid si eficient. Rezultatele obtinute
prin scanarea laser pot fi utilizate in diverse domenii, cum ar fi cartografie, geodezie, urbanism,
arheologie si managementul resurselor naturale.

Sistemul de pozitionare globald (GPS) este o componentd cheie a tehnologiei LIDAR. Prin
utilizarea unui ansamblu de sateliti, sistemul GPS furnizeaza informatii precise despre pozitia si
coordonatele spatiale ale dispozitivului LIDAR in timp real. Aceasta functionalitate este esentiald pentru
corelarea si Inregistrarea datelor colectate intr-un sistem de referintd global, permitand astfel crearea
unor harti precise si a modelelor tridimensionale.

Unitatea de masura inertiala (IMU) completeazd componentele LIDAR prin furnizarea de
informatii despre miscarea si orientarea dispozitivului in timpul scanarii. Aceste informatii sunt esentiale
pentru corectarea si alinierea datelor LIDAR cu exactitate si pentru eliminarea erorilor generate de
miscarea dispozitivului. IMU utilizeaza senzori precum giroscopii si accelerometri pentru a masura
schimbarile de orientare si acceleratie.

Tehnologia LIDAR, cu cele trei sisteme de baza - scanarea laser, sistemul de pozitionare globala
si unitatea de masura inertialda - aduce avantaje semnificative in domeniile cartografiei, topografiei,
monitorizdrii mediului si multe altele. Aceasta permite obtinerea de date precise si detaliate, contribuind
la 0 mai buna intelegere a mediului Inconjurator si la luarea deciziilor informate in diverse domenii de

activitate.
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Concluzie

In concluzie, utilizarea tehnologiei LIDAR 1in aplicatiile ingineresti, in special prin intermediul
platformelor UAV si mobile LIDAR, aduce numeroase avantaje si beneficii. Aceste platforme reprezinta
instrumente puternice pentru colectarea datelor spatiale si geografice cu precizie ridicata si eficienta
sporitd. Prin utilizarea sistemelor LIDAR, precum scanarea laser, sistemul de pozitionare global si
unitatea de masura inertiala, se obtine o captura rapida si precisa a informatiilor, permitand realizarea de
masuratori detaliate si crearea de modele 3D precise.

Platformele UAV (Unmanned Aerial Vehicles) ofera flexibilitate si acces la zone greu accesibile
sau periculoase pentru oameni, facilitand astfel monitorizarea si cartografierea terenurilor. Acestea sunt
dotate cu componente cheie, cum ar fi sistemele LIDAR, care permit colectarea de date precise si
generarea de harti si modele 3D in timp real. Cu toate acestea, exista si dezavantaje asociate utilizarii
platformelor UAV, cum ar fi dependenta de conditiile meteo si restrictiile legale privind zborul in
anumite zone.

Mobilele LIDAR, prin functionarea bazata pe principii de detectare si masurare a luminii, ofera
o alta abordare eficienta in colectarea datelor geospatiale. Aceste dispozitive montate pe vehicule permit
colectarea de date precise si detaliate despre suprafata terestra, inclusiv modele digitale de teren, obiecte
si infrastructurd. Cu toate acestea, dezavantajele asociate mobilelor LIDAR includ costurile initiale
ridicate si necesitatea unei calibrari si Intretineri regulate.

Utilizarea tehnologiei LIDAR 1in aplicatiile ingineresti prin intermediul platformelor UAV si
mobilelor LIDAR aduce beneficii semnificative in diverse domenii, cum ar fi cartografierea,
oportunitati economice si de eficientizare a proceselor de masurare si analiza a datelor, facilitdnd luarea
deciziilor informate si reducand costurile si riscurile asociate altor metode traditionale.

In concluzie, platformele LIDAR prezinti o serie de avantaje si dezavantaje care trebuie luate in
considerare in evaluarea lor. Avantajele includ masuratori precise in 3D, detectarea si recunoasterea
obiectelor, functionarea independentd de lumina, capacitatea de a penetra vegetatia densa, eficienta in
colectarea datelor, rezolutie 1naltd, capacitatea de a percepe mediul Inconjurator in timp real,
complementaritatea cu alte tehnologii, versatilitatea si adaptabilitatea, Imbunatdtirea sigurantei si
eficientei si avansarea tehnologica continua.

Pe de alta parte, dezavantajele includ costul ridicat, dimensiunea si greutatea mari, sensibilitatea la
conditiile meteorologice, limitarile in detectarea obiectelor transparente si reflectante, rezolutia
temporald limitata, limitarile in detectarea obiectelor mici, dependenta de iluminare ambientala,
consumul de energie, necesitatea calibrarii si intretinerii, incompatibilitatea cu anumite suprafete si
materiale, limitarile in conditii meteo extreme, sensibilitatea la interferente si limitarile de acuratete in

detectia la distante mari.

Mod.

Coala

Nr. doc.

Semndtura

Data

UTM 0731.2 - 001 ME

Coala

10




Este important sa se evalueze atent avantajele si dezavantajele platformelor LIDAR in functie de nevoile
si cerintele specifice ale fiecarei aplicatii. Cu toate dezavantajele sale, tehnologia LIDAR ramane o
solutie valoroasa pentru colectarea de date spatiale si intelegerea mediului inconjurdtor, iar prin inovatie
si dezvoltare continud, se asteaptd ca limitarile sale vor fi depasite treptat.

In concluzie, tehnologia LIDAR cu cele 3 sisteme de baza - scanarea laser, sistemul de
pozitionare global si unitatea de masurd inertiald - reprezintd instrumente esentiale in aplicatiile
ingineresti moderne. Utilizarea platformelor UAV si mobilelor LIDAR permite o colectare rapida si
precisa a datelor geospatiale, deschizand calea cétre inovatii si solutii tehnologice avansate in diferite
domenii. Cu toate acestea, este important sa se tind cont de avantajele si dezavantajele asociate utilizarii
platformelor LIDAR si sa se realizeze o analizd SWOT pentru a intelege pe deplin impactul economic
si beneficiile oferite de aceasta tehnologie in contextul specific al fiecarei aplicatii ingineresti. De
tehnologiei LIDAR este esentiald pentru a asigura protectia si confidentialitatea datelor, precum si pentru

a minimiza riscurile asociate utilizarii acestor platforme in diverse medii de lucru.
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