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アイコンの説明 

 ノート：特定のトピック、手順に関する追加の情報、例外事項や特記事項を示します。 

 ティップス：概念の理解や手順を実行するための簡単なヘルプです。 
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第 1 章 標高データの作成 
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演習1: DSM の作成 

第 1 章では、Lidar データを用いて標高データを作成します。演習 1 では Lidar データの 

“first return” を用いて DSM（数値表層モデル）を作成します。DSM は、抽出した建物や樹木

以外の地物の高さを測定するためにも利用できます。 

 Lidar Analyst ツールバーの [LIDAR Analyst] ドロップダウンリストから [Point Cloud 

Tools] → [Point Cloud to Multiple Rasters] ツールを選択します。 

 

 [Point Cloud to Multiple Rasters] ダイアログで、[Input file] の  ボタンをクリック

します。 

 

 [Open LIDAR File] ダイアログで、LAS ファイルが格納されているフォルダーを開き、LAS 

ファイルを選択し、[開く] をクリックします。 
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 [Point Cloud to Multiple Rasters] ダイアログの下部にある [Coordinate system] タブ

の [Horizontal] または [Vertical] の座標系を確認します。 

 

 座標系フィールドのうちどちらかが空白であった場合は、DEM に変換する前に、[Set Coordinate 

System] ツールを使用して正しい座標系に定義させておくことができます。 

 [Point Cloud to Multiple Rasters] ダイアログで、[First Return] 以外のチェックボック

スをオフにします。 

 

 [Interpolate as all return] のチェックボックスがオンになっている場合、First Return DEM を

作成することができません。もし、First Return がグレーアウトしている場合は、[Interpolate as 

all return] をオフにするとアクティブになり、出力することができるようになります。 

 [First Return] の  ボタンをクリックします。 

 [Save Raster Data] ダイアログで、出力ファイルを格納する場所を指定し、名前を入力し

て [保存] をクリックします。 

 [Point Cloud to Multiple Rasters] ダイアログで、[OK] をクリックします。 

処理が開始します。 

 出力した DEM がマップに表示されると、以下のように陰影起伏画像を作成するかどうか

聞かれます。[Yes] をクリックします。 
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 パラメーター設定ダイアログでパラメーターを設定して [OK] をクリックします。出力場

所と名前を指定して [保存] をクリックします。 

 

 

結果：        DSM                                    陰影起伏 
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演習2: ベアアースの作成 

ベアアースとは、地上のオブジェクトを取り除いた状態のラスター データで、DTM（数値地

形モデル）のことを言います。ベアアースは、LIDAR ANALYST において建物や樹木を抽出す

るために必要なデータになります。 

 Lidar Analyst ツールバーの [LIDAR Analyst] ドロップダウンリストから [Extraction] 

→ [Extract Bare Earth] ツールを選択するか、  ボタンをクリックします。 

 

 [Bare Earth Extraction] ダイアログで、[Single/last return] のドロップ ダウンをクリ

ックし、「Select LAS File」を選択します。 

 

 [LAS File Selector] ダイアログが開いたら、  ボタンをクリックします。 

 

 [Open LIDAR File] ダイアログで、演習 1 と同じ LAS ファイルを選択して [開く] をク

リックします。 

 [LAS File Selector] ダイアログに LAS ファイルのパスが表示され、[Filter by] が [Last 

Return] になっていることを確認して [OK] をクリックします。 

 [Bare Earth Extraction] ダイアログに戻り、[Output Resolution(Point cloud only)] の 

[Estimate Cell Size] ボタンをクリックします。 
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 点群を補間するセルサイズが自動的に計算されます。 

 [Bare Earth Extraction Method] で、[Method 2] を選択します。 

 

 Bare Earth Extraction Method 

ベアアースを抽出する方法：Method1 を選択すると、[First return] フィールドがアクティブとな

り First return のデータを追加選択することができます。Method2 を選択すると、Single/last 

return のデータだけを用いて作成されます。 

右下の [More ＞＞] ボタンをクリックすると、各手法の詳細設定を変更することができます。 

事前に分かっている内容が項目にある場合は入力します。 

 [Bare earth output] フィールドの  ボタンをクリックします。 

出力場所と名前を指定して [保存] をクリックします。 

 

 [OK] をクリックして処理を開始します。 

 演習 1 と同様に陰影起伏画像を作成するかどうか聞かれますので、[Yes] をクリックしま

す。 

 

結果：       ベアアース                                陰影起伏 
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第 2 章 地物の抽出 
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演習1: 建物の抽出 

第 1 章の演習 2 で出力したベアアースを基に建物ポリゴン フィーチャを簡易的に抽出し

ます。このツールを利用する時は、ArcMap 上にベアアースを表示しておきます。 

 LIDAR Analyst ドロップダウンメニューから [Extension] → [Extract Buildings] を選

択するか、  ボタンをクリックします。 

 

[Building Extraction] ダイアログが開くと、自動的に [Bare earth] や [Single/last 

return] などが設定されていることを確認します。 

 

 [Extraction Method] で [Method1] を選択します。 

 [More >>] ボタンをクリックすると、Method の詳細設定が右側に表示されます。 

事前に抽出する建物の屋根の角度などが一定で分かっている場合、設定しておくことができます。 

 

 [Building output] フィールドで、  ボタンをクリックします。出力場所と名前を指定し

て [保存] をクリックします。 

 [OK] をクリックして処理を開始します。 
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結果：ポリゴンフィーチャ 

 

属性テーブル 

 

属性テーブルには、抽出された建物の屋根の形状や高さ、幅、長さなどが格納されています。 
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演習2: 樹木の抽出 

演習 1 の建物の抽出と同様に、ベアアースを基に樹木の中心点と森林ポリゴンを識別して抽

出します。 

 LIDAR Analyst ドロップダウンメニューから [Extension] → [Extract Trees] を選択す

るか、  ボタンをクリックします。 

 

 [Tree Extraction] ダイアログが開くと自動的に [Bare earth] や [Single/last return] 

などが設定されていることを確認します。 

 何も選択されていない状態の場合は、[Bare earth] フィールドのドロップダウンボタンをクリッ

クし、Bare earth 画像を選択します。 

 [Buildings] フィールドには、演習 1 で抽出した建物ポリゴンフィーチャが選択されてい

ることを確認します。 

 建物のデータが無い場合や必要ない場合は、選択なし(none) のままでも処理を行うことができま

す。 

 

 [Extraction Method] で [Method2] を選択します。 
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 [Predominant tree/forest type] はデフォルトの [Mixed] のままにします。 

 Predominant tree/forest type 

ドロップダウンボタンをクリックすると、混合（Mixed）以外に広葉樹（Deciduous）または針葉樹

（Coniferous）に変更することができます。 

 

 [Output Files] で [Tree points] のチェックボックスがオンになっている場合は、  ボ

タンをクリックし、[Save Feature Data] ダイアログで出力場所と名前を指定します。 

オフの場合、オンにすると自動で [Save Feature Data] ダイアログが開きます。 

 

 森林地帯がある場合、[Forest areas] のチェックボックスをオンにすると、森林エリアをポリゴン

として抽出することができます。 

 [OK] をクリックして処理を開始します。 

結果：ポイントフィーチャ 
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第 3 章 3D 表示 
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演習1: 3D Viewer の起動と表示 

LIDAR ANALYST は、ArcMap と連携できる独自の 3D Viewew を実装しています。この 

Viewer では、Lidar データの点群表示や TIN 表示、抽出した建物や樹木を追加して 3 次元表

示することができます。その他にも見通し解析や可視領域の解析も行うことができます。3D シ

ーンのエクスポート機能もあります。 

 ArcMap の [コンテンツ] ウィンドウで、第 1 章の演習 2 で作成した Bare earth 画像

を右クリックし、[Open Point Cloud in 3D Viewer] を選択します。 

 

3D Viewer が起動し、点群データが標高値でカラー表示されます。 

 

  [Point Cloud] メニューバーの中の [Visualize as TIN]    や [Visualize as TIN 

Wireframe]  をクリックして、点群から TIN 表示に切り替えて確認しましょう。 
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                  TIN                           TIN（ワイヤーフレーム） 

     

 

 画面の操作は、[Navigation Mode] ツールバーの機能とマウスを使用します。 

 

 Orbit Point tool のようにビューアー内の以下のカメラの視線方向を動かすと手動で回転するこ

とができます。 
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演習2: フィーチャの三次元表示 

第 2 章で抽出した建物と樹木を追加します。 

 ArcMap の [コンテンツ] ウィンドウで、第 2 章で抽出した建物フィーチャを右クリック

し、[Open Layer in 3D View] を選択します。 

 

3D Viewer に建物フィーチャが表示されます。 

 

 同様に、樹木フィーチャも ArcMap から 3D Viewer に表示させます。 

 ArcMap からうまく追加できなかったり、別のフィーチャを追加したい場合は、3D Viewer の 

[File] → [Load Shapes] をクリックし、追加したいシェープファイルを選択して表示することが

できます。 

 3D Viewer 上で任意のエリアで建物が見えるまで拡大します。 

 3D Viewer内で右クリックし、[Sync Map Extent] を選択します。 
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3D Viewer で選択した場所が ArcMap 上で拡大されます。 

 

 ArcMap で表示していたデータから 3D Viewer を立ち上げると、ArcMap と 3D Viewer データ

が連動し、表示範囲を同期させることができます。 

 同様に、ArcMap のマップ内を右クリックして [Sync 3D View] を選択します。 

3D Viewer の表示範囲が、マップの範囲と同期します。 

       

 

建物や樹木は表示しているテクスチャや基準高度等を変更することもできます。 

 [Table of Contents] で追加しているフィーチャを右クリックし、[Layer Properties] を

選択します。 

 [Symbology] タブの [Display Options] でフィーチャのテクスチャを変更することがで

きます。 

 フィーチャの高さは、ジオメトリ情報の Z 値や属性情報を指定することができます。 
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