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前 言

说明书用途

欢迎使用 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件使用说明书，本说明

书介绍了如何设置和使用 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件。

说明书简介

本说明书是对 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件使用功能的描

述。

经验要求

为了您能更好的使用 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件，中海达

建议您仔细阅读本说明书。如果您对 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软

件不了解，请查阅中海达的官方网站：www.zhdgps.com。

安全技术提示

注意： 注意提示的内容一般是操作特殊的地方，需要引起

您的特殊注意，请认真阅读。

警告： 警告提示的内容一般为非常重要的提示，如果没有

按照警告内容操作，将会造成仪器的损害，数据的

丢失，以及系统的崩溃，甚至会危及到人身安全。
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责任免除

使用本软件之前，请您务必仔细阅读使用说明书，这会有助于您更好

地使用本软件。广州市中海达测绘仪器有限公司不对您未按照使用说明书

的要求而操作本软件，或未能正确理解使用说明书的要求而误操作本软件

产品所造成的损失承担责任。广州市中海达测绘仪器有限公司致力于不断

改进软件功能和性能、提高服务质量，并保留对使用说明书的内容进行更

改而不另行通知的权利。我们已对印刷品中所述内容与硬件和软件的一致

性作过检查，然而不排除存在偏差的可能性，使用说明书中的图仅供参考，

若有与软件存在不符之处，请以最新版软件为准。

技术与服务

如果您有任何技术问题，可以电话联系各分支机构技术中心、总部技

术部，我们会及时的解答您的问题。

相关信息

您可以通过以下途径找到该说明书：进行软件安装，在安装目录下即

可查看该电子版说明书。

相关信息

如果您对 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件有什么建议和意见，

请联系我们，或者拨打全国热线：400-678-6690。您的反馈信息对我们产

品的质量将 会有很大的提高。
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1.软件简介

本章节介绍：

■ 软件概述

■ 技术参数

■ 安装与卸载

■ 关于

C H A P T E R

1
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1.1软件简介

Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件是一款面向三维激光扫描数

据的专业级激光雷达数据处理软件。软件主要功能包括海量点云数据可视

化、点云数据解算、数据质检、基于严密几何模型的航带校正、点云赋色、

工程化数据分幅处理、点云自动/ 手动分类、点云统计查询、DEM 、等

高线等地形产品生成等一系列工作，支持多种数据格式导出。可广泛应用

于测绘地信、交通、水利水文、地质地矿、电力、林草、灾害应急、科研

教学等众多领域。

1.2技术参数

CPU CPU：Intel@Core i5 12600 kf 或以上

内存 不小于 16GB

显卡 推荐 NVIDIA2060 显卡或以上

硬盘 推荐使用固态硬盘

1.3安装与卸载

1.3.1 软件安装

（1） 点击 Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件安装包，弹出如下图所

示的安装界面。
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软件安装界面

（2） 点击下一步，设置安装的路径（一般保持默认即可）

（3） 点击下一步，进行软件安装

（4） 点击完成，完成软件安装
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软件安装成功界面

（6）程序安装成功，在桌面出现 Hi-LiDAR程序图标

Hi-LiDAR图标

注意：安装时请关闭防火墙以及 360、电脑管家等杀毒软件，防止安

装过程被杀毒软件中断；

1.3.2 软件卸载
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方式一：点击电脑开始菜单，找到 Hi-LiDAR，点击“Uninstall

Hi-LiDAR”，

弹出是否卸载的对话框，点击下一步---完成即可卸载。

方式二：通过进入控制面板->程序和功能，找到 Hi-LiDAR，点击卸

载。

1.3.3 软件启动

软件安装后，若软件未授权，软件启动时会弹出下图所示对话框。关

闭对话框后软件自动退出。

1.3.3.1软件狗

复制 Register ID 中对应的序列号，将序列号提供给本公司索取授权

文件。得到授权文件后，点击 Lisence 右侧选择文件按钮，选择授权文件，

点击 Register 即完成注册，可申请硬件狗，插入电脑上即可应用软件。

软件授权
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2.软件简易操作流程

本章节介绍：

■ 软件界面

■ 软件简易操作流程

C H A P T E R

2
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2.1软件界面

2.1.1 欢迎界面

软件启动之后会弹出欢迎界面，界面中主要对本版软件的新增功能进

行介绍。

欢迎界面

2.1.2 主界面

Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件主要由菜单栏、工具栏、工作

区、数据视图、常用工具以及多视图控制栏等组成。
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Hi-LiDAR主界面

2.1.3 界面元素

2.1.3.1菜单栏

Hi-LiDAR三维激光点云数据处理软件主要分为【文件】、【机载】、

【处理】、【地形】、【工程应用】、【建筑测量】、【视图】、【工具】、

【绘图】、【布局】十个菜单模块。

Hi-LiDAR菜单栏

(1) <文件>菜单主要包括<新建工程>、<打开工程>、<保存工程>、<关闭

工程>、<打开数据>、<打开工作区>、<保存工作区>、<另存工作区>、

<关闭>、<检查更新>、<系统设置>、<关于>、<退出>，以及最近打开

的文件列表。
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Hi-LiDAR文件菜单

(2) <视图>菜单主要控制主视图浏览显示，包括浏览、渲染。

浏览部分包含的功能有：全景浏览、飞行浏览，设置旋转中心、同步

到视图、卷帘、轨迹漫游、视图联动、视图截图，设置视图显示方式为显

示全部、全屏显示、俯视图、底视图、左视图、右视图、前视图、后视图、

二维视图、三维视图。

渲染部分主要是对点云设置不同的渲染方式以及显示透明度、点大

小。包含的功能有：显示透明度、渲染设置、点大小，渲染方式包含：高



15

程渲染、强度渲染、单色渲染、分类渲染、航带渲染、回波渲染、RGB 渲

染、循环高程渲染、EDL 渲染、混合渲染、X-Ray 渲染。

Hi-LiDAR视图菜单

(3) <机载>菜单主要包含自动处理、轨迹解算、数据融合、航带校正、点

云平滑、点云赋色、点云导出、关联控制点、精度检核、点平移、质

检、点云处理。对融合数据进行质量检查，包含对数据进行完整性检

查，对裁切的航带进行航线质量检查、航带重叠分析，对融合的航带

点云进行高差质量检查、密度检查、完成率检查，支持自动质检；

对选中 POS工程或点云文件进行融合设置及数据融合，通过开始融

合/停止融合菜单项对选中的点云开始/停止融合；

通过点云赋色对选中的点云进行赋色操作；

通过导入控制点与融合的点云进行精度检核；

Hi-LiDAR解算菜单

(4) <工具>菜单包括点云量测、点云裁切导出、查询、格式转换。

用户可根据需求对点云进行量测，包含的功能有：量测三维距离、量

测二维距离、量测点密度、量测坡度、量测角度、量测高度、量测面积、

量测体积、量测表面积；

可根据需求选择点云选择是对加载的点云数据进行选择操作，包含的

功能有：圆形选择、任意矩形选择、正矩形选择、多边形选择，对绘制的

图形进行内、外裁切操作，支持三维裁切，支持对选择的点云按类别进行

导出；

可进行单点查询、多点查询、POS 点查询、测量点标注操作；

可进行点云格式转换的操作，转换出自己需求的点云格式及版本号；
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可进行剔除航带边缘点，输出优化后的航带数据；

Hi-LiDAR工具菜单

(5) <处理>菜单包括剖面视图、点云分幅、点云分类、手动配准功能

在剖面视图用户可进行拉剖面操作，可在视图上拉剖面框选点云，在

剖面视图查看点云分层情况。支持在剖面视图中进行构建 TIN，通过 TIN

渲染，同时也支持点云的手工分类操作。

支持对点云按自定义块大小、自定义块数目、按图幅比例尺、按矢量

四种方式分幅，可根据需求选择输出幅的格式及版本。

支持对点云数据进行分类，包含：重置分类、噪点过滤、地面点分类、

地面中位点、局部分类同时支持保存及管理分类模板等功能。

手动配准支持手动配准（slam+机载或 slam+slam）

草图拼接支持将有重叠区域的数据进行拼接

Hi-LiDAR处理菜单

(6) <地形>菜单包括生成 DEM、生成 DSM、生成高程点、生成等高线、

电力点、土方计算功能。

支持对工程 HLZ、LAS点云按网格大小生成.tif .img格式数字地表模

型。

支持对工程 HLZ、LAS点云按网格大小生成.dat .txt .xyz 格式的高程

点。

支持对工程 HLZ、LAS点云按网格大小生成.dat .txt .xyz 格式的等高

线。

支持对工程 HLZ、LAS点云按 DEM采样间隔和断面高差生成.org格

式的电力点文件。
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支持对工程 HLZ、LAS点云按网格大小生成单期或多期填方及挖方数

据。

Hi-LiDAR地形菜单

(7) <布局>菜单用于控制各面板、视图以及视图中元素的显示/隐藏。软

件中包含的面板有：图层管理、属性面板、工具箱、信息输出（控制

台）、欢迎界面的显隐。

Hi-LiDAR布局菜单

(8) <工程应用>菜单用于断面生成，通过导入参考中心线或者视图绘制参

考中心线的方式，生成参考横断面、实测横断面、实测纵断面，同时

支持对实测纵、横断面进行编辑、导出、生成断面图，支持断面法进

行土方计算，支持多期断面对比

Hi-LiDAR工程应用菜单

(9) <绘图>菜单用于添加各类点、线、面实体，对实体进行删除、线打断、

两点打断、连接、复制、延伸、平滑等操作，绘制实体时可选择图层

及编码属性，支持对各类点、线、面实体查看属性

Hi-LiDAR绘图菜单

(10) <建筑测量>菜单用于平立剖建筑切片浏览及绘图，将绘图导出
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(11) <SLAM>菜单用于处理 SLAM工程数据，包含点云解算、点云赋

色、点云导出等功能

(12) <帮助>菜单用于帮助用户了解软件使用和获取软件使用权。

2.1.3.2常用工具栏

为便于用户操作，将工具栏中常用的工具放到常用工具栏中。默认为

停靠状态下的常用工具栏，单击[浮动]按钮可以将工具栏调整为浮动状

态，关闭浮动窗口后工具栏将恢复至停靠状态。
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停靠状态下的常用工具栏

浮动状态下的常用工具栏
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常用工具栏功能列表

飞行浏览

底视图

前视图

后视图

左视图

三维视图

二维视图

全屏显示

开启 EDL渲染

开启高程+强度混合渲

染

混合渲染

显示透明度

强度拉伸

量测三维距离

量测二维距离

剖面视图

水平剖面

2.1.3.3工作区

工作区目录按照图层进行分类，包含点云、栅格、矢量、控制点、模

型、Pos轨迹和标注图层，加载数据时会根据数据类型挂接到对应的图层

下，加载的 las数据挂接到点云图层下面。

矢量：支持导入
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工作区

2.1.3.4数据视图

数据视图是软件主区域。包括

 多视图

 剖面视图

 二维视图

多视图与剖面视图
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多视图控制栏

每个多视图窗口的标题栏主要由视图基本属性信息和常用工具组成。

属性信息包括视图名、视图视角、2D与 3D显示和视图渲染方式，属性

信息分别为视图 1、俯视图、3D视图和高程渲染。。

多视图窗口标题栏

多视图标题栏中工具功能列表

俯视图

右视图

缩放全图

高程渲染

强度渲染

单色渲染

分类渲染

航带渲染

回波渲染
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RGB渲染

分类渲染设置

混合渲染

添加点

移点

删点

批量删点

2.1.3.5属性面板

鼠标左键单击工作区中的节点，属性面板会显示相应的基本属性信

息。如常用的点云数据，鼠标左键单击工作区中点云数据，属性面板会显

示点云数据的基本属性信息。包括文件位置、点数、包围盒大小、最大与

最小值点、七参数、格式版本和生成时间。

属性面板-点云数据

如常用的 tif格式的栅格数据，鼠标左键单击工作区中栅格数据，属

性面板会显示栅格数据的基本属性信息。包括文件位置、波段数、基础高

程、高程范围和像素尺寸。
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属性面板-栅格数据

2.1.3.6工具箱

工具箱中包括一些常用工具，主要包括点云格式转换、点云转图像、

提取、点云分幅、数据处理等功能

工具箱
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2.1.3.7信息输出

信息输出主要用于显示数据处理过程中的关键步骤信息、错误信息以

及警告信息。

控制台输出面板

2.1.3.8状态栏

状态栏主要作用是显示提示信息，例如任务执行的进度等。通过点击

[取消]按钮可随时取消进程。

进度条

2.2简易操作流程

以下只是软件快速入门操作流程，详细使用步骤请参阅各章节的详细

说明。此流程只是我们提供给用户的一种解决方案，在熟练使用本软件后，

可以不依照此步骤操作。在作业过程中，通常的流程为：

1、数据新建：进入文件模块，点击【新建工程】填入工程名称，选择数

据目录，点击确认。

新建工程



26

2、原始数据检查：在主界面上点击<质检>菜单下的<原始数据检查>，原

始数据质量检查包含数据完整性检查、扫描数据检查、影像数据检查、POS

数据检查四项。备注及报告中会列出异常项供参考。

原始数据质量检查

3、航带编辑：航带编辑面板用来对机载数据进行操作，主要功能包括绘

制 POS裁切区域、裁切 POS轨迹、添加/删除裁切的航带、裁切 POS轨

迹。
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航带编辑面板

4、航线质量检查：工程管理面板打开融合工程，加载显示航带，点击 <

质检>菜单下的<航线质量检查>，用户根据项目需求设置参数：设计航高、

设计速度，设置完成后点击质量检查并导出，就会对航线质量进行检查，

检查出来的航高、航速、弯曲度三项结果会展示在航线质量检查界面中，

同时会生成对应的质量检查报告。



28

航线质量检查

5、工程融合设置：工程管理面板选中 POS工程，右键菜单点击<融合设

置>，弹出 POS工程融合设置对话框，该对话框包含<融合>、<其他>两个

Tab，设置的参数应用于整个 POS工程。用户可根据需求勾选融合输出的

点云格式及版本，可在坐标系统设置中设置坐标转换参数，可勾选是否进

行去噪。
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工程融合设置

6、点云融合设置：进行数据的融合过滤设置，可选择根据时间、距离、

视场角等方式进行点云过滤。
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点云融合设置

7、数据融合：打开融合工程，工程管理面板勾选需要融合 POS工程或单

个点云文件，在主界面上单击菜单〈开始融合〉开始融合数据，状态栏显

示融合的进度，并在日志视图输出融合信息，融合完成会在日志视图进行

“融合成功”信息提示

8、点云质量检查：航带点云融合完成以后，可根据需求进行点云的质量

检查，包括四项：航带重叠检查、高差质量检查、密度质量检查、准确率

检查。
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（1）航带重叠检查：工程管理面板打开融合工程，加载显示航带，在主

界面上点击<质检>菜单下的 <航带重叠检查>，系统会自动根据数据推荐

格网尺寸、重叠率阈值参数，用户可根据项目需求对参数进行设置，设置

完成后点击开始检查，就会对航带重叠进行检查，检查出来的平均重叠率

结果会展示在航线质量检查界面中。

航带重叠检查

（2）高差质量检查：工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，

在主界面上点击<质检>菜单下的 <高差质量检查>，弹出“高差质量检查”

对话框，默认设置格网大小为 2米，临界阈值为 0.5米，填入测区位置、

天气情况、检查人员，点击按钮【质量检查并导出】以后，程序会对高差

质量进行检查并导出报告
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高差质量检查

（3）密度质量检查：工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，

在主界面上点击<质检>菜单下的<密度质量检查>，弹出“密度质量检查”

对话框，默认设置格网大小为 2米，平均密度阈值为 10点/平方米，可以

根据项目需求添加及移除点云文件，点击质量检查并导出，程序会对密度

质量进行检查并导出对应报告。
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密度质量检查

（4）完成率检查：工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在

主界面上点击<质检>菜单下的 <完成率检查>，弹出“完成率检查”对话框，

根据需求设置完成率检查参数，选择范围文件路径，点击质量检查并导出，

程序开始进行完成率检查并导出对应的报告。
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完成率检查

9、剖面视图查看分层：在主界面上单击菜单〈处理〉→〈剖面视图〉，

调出剖面视图，剖面视图用于对主视图中显示的点云，可以使用鼠标拉框

对其进行剖面裁切，并在剖面视图中对点云截面进行量测分析。
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剖面视图

10、航带校正：如果拉剖面存在分层，需要进行航带校正对相邻航带

点云不重叠的情况处理，使得航带最大程度重叠。工程管理面板打开融合

工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜单<解算>→ <航带校正> ，

弹出“航带校正”对话框，勾选需要进行航带校正的架次，选择对应的

POS文件和点云文件，添加靶标控制点（如有）选择靶标点进行自动识别

靶标点操作，在控制点列表中，右键点击控制点，可以将控制点改为检查

点；点击确定，开始进行航带校正，校正完成后，会自动将校正后的点云

加载到视图，在点云输出目录输出航带校正报告，报告内显示校正的点云，

以及航带校正后的最小误差、最大误差和 RMS,如果使用控制点用于 xyz

校正，会额外显示校正前后的控制点和扫描点的坐标，以及误差。
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航带校正界面
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自动识别靶标
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修改控制点
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航带校正报告

11、精度检核：在已加载了点云且关联了点云控制点的前提下，进入〈精

度检核〉调出快速精度验证对话框。精度检核提供了手动选点与自动搜索

两种方式进行选点。

（1）手动选点：通过选取扫描点来与控制点进行精度检核，从而得到精

度检核的结果。点击快速精度验证，页面会调出放大镜视图供选点使用。

在每个控制点对应位置选择匹配的扫描点，左键点击确认选点，扫描点选

取成功后，控制点列表中的控制点右侧会填充对应的扫描点，如果对选点

不满意，可重新定位到对应的扫描点位置，重新选取扫描点，或者可以手

动修改扫描点坐标，按回车确认。此时完成所有扫描点的选取工作，点击

精度检核，系统会根据控制点与扫描点的对应关系自动计算出当前数据的

精度结果。
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手动选点

（2）自动搜索：当点击自动搜索时，程序首先在控制点附近找标靶点，

目前支持大小为 50cm*50cm靶标的正方形的棋盘格，通过算法自动识别

靶标中心点位置自动识别出靶标中心点的扫描点，如无靶标点则自动搜索

功能一般仅适用于高程类型的点。点击自动搜索，程序会自动检测出控制

点对应的扫描点坐标位置
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自动选点

12、点云赋色：支持对点云进行单像赋色、正射赋色两种赋色方式。

（1）单像赋色：通过菜单栏点击<点云赋色>，默认为单像赋色 TAB页，

系统会自动加载点云路径及输出路径。勾选需赋色点云，点击确定，则会

对勾选的点云进行单像赋色

单像赋色

（2）正射赋色：通过菜单栏点击<点云赋色>，默认为单像赋色 TAB页，

切换到正射赋色模块，系统会自动加载点云路径及其他的数据路径，如与

需求不一致，可手动选择。勾选需赋色点云，选择影像 TIF文件，选择输

出路径，则会对勾选的点云进行正射赋色。
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正射赋色

13、点云处理：点击<点云处理>会关闭当前的融合解算工程，并将解算好

的带 RGB属性的点云文件加载到图层管理面板，此时可切换到 RGB渲染

方式进行渲染，同时软件会切换到处理 TAB。
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点云处理

14、点云分类：点击<处理>模块，界面会展示分类选项，其中包含重置分

类、噪点过滤、地面点分类。用户可根据需求勾选检查项，也可点击分类

项设置对应的分类参数。

点云分类时，点云格式是 hlz3.4版本，分类时直接在原文件上修改类

别；点云格式为低版本的 hlz格式点云，需要自动转换成 hlz 3.4格式点云

进行分类，转换完成后，会自动覆盖原来的低版本的点云数据。

使用 las数据分类时，同目录下有同名的 hlz3.4，直接用这个 hlz3.4

进行分类；同目录下有同名的 hlz3.2或者 3.3，那么程序自动转换一个

hlz3.4并覆盖之前的 hlz进行分类； 如果同目录下没有同名的 hlz，那么

程序自动转换一个 hlz3.4，用这个转换的点云进行分类。

（1）重置分类：在主界面上点击菜单 <处理> → <重置分类>，可以设置

重置时的原始类别和目标类别，点击[保存] 即将参数保存到<保存分类参

数>。
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重置分类

（2）噪点过滤：在主界面上点击菜单 <处理> → <噪点过滤>，可以设置

统计学滤波（SOR）、分离低点、孤立点、空中噪点等参数，点击[保存] 即

将参数保存到<保存分类参数>。

噪点过滤

统计学滤波：
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初始类别：待分类类别，默认为未分类。

目标类别：分类目标类别，默认为噪点。

（默认为“6”）：近邻点数量，这些点被用来决定一个点是否的噪声点，

计算每一个点到近邻点之间的距离，并求平均距离。

滤波阈值（“默认值为 5”）：超出平均距离最小允许偏差范围外的点，

被认为是噪声，此阈值增大时，分类为噪声的点数量变少，反之，变大。

孤立点过滤：

初始类别：待分类类别，默认为未分类。

目标类别：分类目标类别，默认为噪点。

近邻数量（默认为“6”）：近邻点数量，这些点被用来决定一个点是否

为噪声点，通常情况下，近邻数量设置的越大，过滤出的噪点就越多。

搜索半径（默认为“3”）：搜索半径决定了用于确定点与其邻近点之间

关系的范围。搜索半径是一个距离值，用于定义一个以每个点为中心的球

形区域。该区域内的点会被认为是与中心点邻近的点。计算搜索半径内的

点是否达到阈值的数量，未达到阈值则分类为孤立点，达到阈值则不为孤

立点。通常情况下，搜索半径设置的越大，过滤出的噪点就越少。

分离低点：（离地面比较远，超过 50cm）

描述：低点是指低于实际地形的粗差噪声点，低点的存在会影响地面点的

提取，因渐进三角网滤波算法是以格网化后的点云最低点作为种子点。因

此滤除低点是点云数据的预处理操作，直接影响到后续地面点的滤波，数

字模型的建立，及等高线的生成质量。

初始类别：待分类类别，默认为未分类。

目标类别：分类目标类别，默认为噪点。

半径（默认为“5”）：待分类点与邻近点之间的半径阈值。

格网大小（“默认值为“5”）：对点云进行格网化，计算每一个格网中

的低点，此值设置的过大，则低点分类较少，设置的过小，分类点数变多。
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高度（“默认值为“0.5”）：待分类点与邻近点之间的高程差阈值。此

值设置的过大，分类点数变少，反之，则变多。

点数（“默认值为“3”）：当点数设置为 1时，则分类单点低点，如大

于 1，则分类成簇低点。此值设置的过大，分类点数越多，反之，则变少。

空中噪点：

初始类别：待分类类别，默认为未分类。

目标类别：分类目标类别，默认为噪点。

近邻数量（默认为“6”）：近邻数量是指待处理点周围用于计算统计特

征的邻近点的数量。近邻数量的设置会直接影响空中噪点过滤的结果。通

常情况下，近邻数量设置的越大，过滤出的噪点就越多。

搜索半径（默认为“3”）：用于确定待处理点周围邻近点的范围或距离，

通过设置搜索半径，可以确定待处理点周围需要考虑的邻近点范围。在该

范围内的邻近点将被用于计算统计特征，并进行噪点判断和过滤操作。搜

索半径的大小决定了对点云数据的空间范围进行采样，从而影响了对点云

密度和特征分布的观察。通常情况下，搜索半径设置的越大，过滤出的噪

点就越少。

比例因子：用于控制邻域内点的高度差异度。比例因子限制是一个与高度

差异度相关的参数。比例因子限制的作用是限制待处理点与其周围邻近点

之间的高度差异。通过计算待处理点与邻近点之间的高度差异度，并将其

与比例因子限制进行比较，可以判断待处理点是否是噪点。如果高度差异

度超过了比例因子限制，则该点可能被视为噪点。通常情况下，比例因子

设置的越大，过滤出的噪点就越多。

（3）地面点分类：在主界面上点击菜单 <处理> → <地面点分类>，地面

点分类中可根据实际地形需求来设置最大建筑物尺寸、地形复杂度、迭代

角等参数
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地面点分类

（4）地面中位点：在主界面上点击菜单 <处理> → <地面中位点>，地面

中位点可以设置网格大小和标准差倍数。地面中位点默认不勾选。

地面中位点
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（5）局部分类：在主界面上点击菜单 <处理> → <局部分类>，局部分类

中可以框选范围，设置最大建筑物尺寸、地形复杂度、迭代角等参数。

局部分类

（6）手工分类：进入到剖面视图中，可对生成的地形进行手工分类，手

工分类主要通过手动选择的方式对点云的所属类别进行编辑和修改，主要

包括：折线上分类、折线下分类、折线间分类、多边形分类、画刷分类和

单点分类。
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手工分类

15、地形生成：<地形>菜单栏主要包括生成 DEM、生成 DSM、生成等高

线、生成高程点、电力点和土方计算功能。

（1）生成 DEM：本功能主要用于在本地生成相关的 DEM模型文件。在

主界面上单击菜单<地形>→<生成 DEM>，对话框中可以选择需要生成

DEM模型文件的点云数据，设置生成模型的地面类别和格网大小，其中

分辨率大小分为 1：500、1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的格网

大小。接下来需要设置导出文件的格式，主要有 tif和 img两种。由于本

功能可以对多个点云批量生成 DEM模型文件，因此最后需要点击合并生

成，选择保存批量文件的文件夹，点击[确定]之后即可开始生成。
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生成 DEM

（2）生成等高线：本功能主要用于在本地生成相关的等高线模型文件。

在主界面上单击菜单<地形>→<生成等高线>，对话框中可以选择需要生

成等高线模型文件的点云数据，选择点云数据所属的地形种类，设置生成

模型的地面点类别、等高线比例和等高距，格等高线比例分别为 1：500、

1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的等高距。接下来需要设置导出

文件的格式，主要为 dxf格式。由于本功能可以对多个点云批量生成等高

线模型文件，因此最后需要选择保存批量文件的文件夹，点击[确定]之后

即可开始生成。



51

生成等高线

（3）生成高程点：本功能主要用于在本地生成相关的高程点信息文本文

件，主要包括编号、x坐标、y坐标和对应的高程值。在主界面上单击菜

单<地形>→<生成高程点>，对话框中可以选择需要生成高程点文件的点

云数据，设置生成高程点的地面类别和格网大小，格网分辨率大小分为 1：

500、1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的格网大小。接下来需要

设置导出文件的格式，主要为 dat(南方 Cass)、txt(NXYZ)和 xyz(NXYZ)

三种文本文件格式。由于本功能可以对多个点云批量生成文件，因此最后

需要选择保存批量文件的文件夹，点击[确定]之后即可开始生成。
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生成高程点
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3.主要功能描述

3.1文件

工程文件（*.hdw）是对当前工作区的一个快照，保存之后，下次打

开时能快速恢复当前工程数据相关联的文件。保存工程文件只保存文件路

径和工作区中的数据，而不保存点云和影像数据。文件菜单主要包括打开

数据、打开工作区、保存工作区、另存工作区、关闭工作区、系统设置、

关于、退出，以及最近打开的文件列表。

3.1.1 新建工程

在主界面上单击菜单〈文件〉→〈新建工程〉， “工程名称”项中输

入需要新建的融合工程名，点击“数据目录”项右端的【选择】按钮，选择

数据目录（一般为选择包含所有数据的文件夹）。然后点击【确定】按钮，

即可新建一个融合工程，并将工程的信息保存在数据目录下的文件中。原

C H A P T E R

3
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始数据目录必须包含若干 iScan工程。

新建工程对话框

提示：

1.“工程目录”下应包含所有的扫描工程，本示例包含一个扫描工程下

的一个架次“HD099_20230814_9”的扫描数据，工程目录应选择单个扫描

目录或多个扫描目录的父目录，工程文件“1.hdc”保存在“扫描目录”下。

2.“工程目录”应为扫描工程目录或其父目录。本示例融合工程只包含

一个扫描工程，HD099_20230814_9既为融合工程目录，也为扫描工程目

录，谨记“数据目录”不应“低于”<

D:\data\S2\xingneng\HI\HD099_20230814_9>（切不可将数据目录选为

“001_Auto_01”级）。

数据目录

新建工程完毕后，程序会自动搜索选定目录下所有符合要求的 iScan

工程，以树列表的形式显示在左侧文件视图的树列表中。
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融合工程结构示意图

（1）融合工程包含若干 POS工程，POS工程包含一段 POS采集的所有数据。

（2）POS工程包含若干 iScan 工程，一个 POS文件和一个控制点文件（需要纠偏的情

况下）。

（3）iScan工程含若干点云数据（一般不超过 3个）。

（4）每一个节点前均有图标标识类型，包括文件夹、点云、文件等类型。

（5）每一个节点前均有 checkbox，可以通过勾选来选择需要进行融合处理的数据。

（6）每一个节点上均可以右键弹出相应菜单，进行相应的处理。

常见问题：

1.弹出下图提示信息，说明轨迹配置文件 iScan-Route.config格式不正确，

需要检查该文件的参数，是否有没有赋值的参数或者是错误的参数。

错误提示框
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3.1.2 打开工程

在主界面上单击菜单〈文件〉→〈打开工程〉，选择工程文件，并单

击【打开】按钮。融合工程文件打开后，主程序工程管理器的树列表会自

动列出融合工程的所有数据。

打开工程对话框

3.1.3 保存工程

当融合工程发生变化时（例如，通过融合设置对话框修改融合参数），

单击菜单〈文件〉→〈保存工程〉，保存当前融合工程，如当前有工程应

用数据将一同保存。

3.1.4 关闭工程

在主界面上单击菜单〈文件〉→〈关闭工程〉，关闭当前融合工程。

执行关闭操作后，各个视图的显示数据会被清空，工程管理面板树视图也

会被清空。

关闭工程或退出程序时，会弹出对话框提示是否保存工程文件，点击
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【是】按钮将打开的融合工程文件保存并关闭，点击【否】则不保存并关

闭，点击【取消】或叉号不关闭工程。

保存工程文件对话框

3.1.5 打开数据

点击<打开数据>，打开文件支持的数据类型有 hlz、las、laz、xyz、txt、

dxf、shp、tif、img、cpt、pos、ply。选择需要打开的文件，双击该文件或

点击[打开]按钮，程序将根据文件的格式，将其加载到对应的图层节点下。

若加载文件时选择了一个视图，则该文件将在该视图中加载，否则系统将

自动打开一个视图并加载。

在系统设置中勾选 LAS转 HLZ选项，打开 LAS点云目录中没有同

名的 HLZ文件会自动转换为 HLZ4.0文件并打开转换的 HLZ数据；若是

存在同名的 HLZ文件，会直接打开存在的 HLZ 文件；没有勾选 LAS转

HLZ，会直接打开 LAS数据。
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打开文件

3.1.6 打开工作区

点击<打开工作区>，加载已有的工程文件（*.hdw）。

3.1.7 保存工作区

点击<保存工作区>，软件将保存所有当前操作的数据到工作空间，如

当前有工程应用数据将一同保存

3.1.8 另存工作区

点击<另存工作区>，软件将保存当前工作空间至另外的工作空间文件。

3.1.9 关闭

点击<关闭>，软件将关闭当前工作空间，包括视图的显示。

3.1.10 检查更新
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如当前有新版本供升级，在电脑连接网络情况下打开软件后会弹窗提

醒，用户可选择是否升级，如选择忽略，后续想进行升级，可点击<检查

更新>，软件将会检查当前有无新版本供升级。

3.1.11 系统设置

点击<系统设置>，分别对快捷方式、视图设置两个分项进行参数设置。

3.1.11.1快捷方式

点击<快捷方式>，可自定义设置软件中部分常用功能的快捷键。双击

各功能对应的快捷键表格框，然后在键盘上按下需要设置的快捷键，完成

设置。
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快捷方式设置

3.1.11.2云平台账号

在联网的情况下，输入用户名和密码，点击登录。用户登录云平台账

号后可以在轨迹解算界面勾选云基站进行云基站解算，云基站解算支持近

三个月的数据进行解算。
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云平台账号

3.1.11.3视图设置

视图设置主要对主视图界面元素和量测工具属性进行设置。主视图界

面元素包括修改主视图的背景颜色，控制网格、坐标轴、图例比例尺、显

示坐标和 LAS转 HLZ功能的显示和隐藏，默认勾选 LAS转 HLZ。量测

工具属性主要针对量测时在视图中绘制的量测线、量测面及其相关属性进

行设置，包括修改选中点颜色、选中线颜色，设置量测线线宽、修改量测

线颜色和量测面颜色。同时，针对测图工具中的关键点提供了对象捕捉模
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式，开启后可以对绘制线中的端点、垂足、最近点和延长线进行自动捕捉。

视图设置

3.1.12 关于

点击<关于>按钮，弹出的对话框中提供了本版软件的软件名、版本号、

SDK版本、更新日期和其他必要信息。

点击立即升级，系统会检测当前是否有待升级软件
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关于

3.1.13 退出

点击<退出>按钮,将关闭软件。

3.2机载

<机载>菜单主要包含自动处理、轨迹解算、数据融合、航带校正、点

云平滑、点云赋色、精度检核、质量检查。

3.2.1 自动处理

自动处理是一站式快速、简便的数据处理功能，方便客户快速、方便

的从原始数据输出点云数据成果，一键式完成基站数据导入、轨迹解算、

pos裁切、点云融合、冗余照片剔除、点云赋色、地形成果导出。

将设备采集的原始数据拷贝到电脑后，新建一个融合工程，点击〈解

算〉→〈自动处理〉进入自动处理界面
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自动处理对话框

自动处理界面包含基站设置、参数设置、剔除冗余数据、坐标系统设

置；自动解算中默认勾选剔除冗余数据并置灰，在轨迹解算中剔除冗余的

轨迹以及对应的点云和影像文件；在坐标系统设置中设置转换参数后，点

击确定即进入自动处理界面，程序先进行轨迹解算，解算完成后会弹出裁

切是否正确对话框供用户对当前裁切的结果进行确认，如对当前的自动裁
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切轨迹不满意，可点击<手动裁切>，将裁切轨迹删除后重新裁切，裁切完

成后点击下一步，则会使用新的裁切轨迹进行数据的处理。如对当前的自

动裁切轨迹满意，可点击<继续处理>。如 20秒内未操作则默认进行继续

处理。

3.2.1.1 基站设置

基站设置包含基站文件选择、云基站、基站坐标设置、从收藏夹选择

基站信息、保存到收藏夹、传感器参数设置、剔除冗余数据。

基站文件路径默认读取融合工程 base文件夹中的.GNS文件，若工

程.GNS文件未保存在 base文件夹下，需手动修改基站文件路径，软件会

自动识别保存在 base文件夹中的.GNS文件数据信息并加载至基站坐标

中，若读取坐标有误差可手动修改对应的坐标信息；常用的基站坐标点可

以保存至收藏夹，设置基站名称，点击【确定】将基站坐标保存至收藏夹。

如果当前有多个工程数据，且共用基站文件及基站坐标，则勾选应用

所有工程将当前工程的 GNS基站文件及当前输入的基站坐标应用给所有

工程。
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保存至收藏夹

收藏夹中已有的基站坐标，点击【从收藏夹中选择】进入收藏夹界面

选中需要替换的基站坐标，点击【确定】完成基站坐标的替换。
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从收藏夹中选择

云基站需要在联网的环境中使用，界面上有云基站的勾选项，当勾选

上时，程序内部用云基站解算，否则，用本地基站；如果用云基站，解算

完成后，点 o文件和点 p文件的后缀名会自动修改为*.23o,*.23p,23为年

份，以此类推。使用云基站解算，程序内部自动从云端下载的点 o文件，

并利用这个数据来进行解算 pos。当用云基站解算时，程序自动将下载的

点 o解析出来的基站信息写入 cfg配置文件，下次再次打开该工程时，会

显示 cfg配置中的基站信息。如果使用云基站但是用户里程不足时，会提
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示里程不足，解算失败的错误提示。

传感器参数信息软件会自动识别工程目录文件夹中的 iScan-Para.db文

件中的 HD_POSProject表数据信息并加载至杆臂参数中，若读取参数有误

差可手动修改对应的参数信息；常用的传感器参数信息可以保存至收藏

夹，设置无人机名称，点击【确定】将传感器参数信息保存至收藏夹。

保存传感器参数

收藏夹中已有的传感器参数，点击【从收藏夹中选择】进入收藏夹界
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面选中需要替换的传感器参数，点击【确定】完成传感器参数的替换。

从收藏夹中选择传感器参数

3.2.1.2 参数设置

参数设置包含原始数据检查、点云数据解算、质检、航带校正、点云

赋色、输出点云、地形成果导出；点云数据解算默认勾选并置灰。



70

参数设置

配置完成后点击【确定】后软件开始自动处理工程数据，处理进度在

右侧信息输出栏以及左下角进度条显示。
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自动处理

数据处理完成后会自动将处理完的点云加载至航带编辑面板。

点云加载

3.2.1.3 坐标系统设置

坐标系统设置包含投影、基准面、椭球转换、平面转换、高程拟合、

格网改正、平移参数、选项、参数计算、导入、坐标系统管理；勾选应用

到所有工程，则会将当前工程的坐标转换参数应用到所有其他的工程，如

不需要应用到其他工程，则不勾选。
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坐标系统设置

3.2.1.3.1投影

“投影”Tab页。投影方式有：高斯三度带、高斯六度带、高斯自定义，

墨卡托、横轴墨卡托、南向横轴墨卡托投影、兰伯托切圆锥投影、兰伯托

割圆锥投影、倾斜赤平投影、倾斜墨卡托投影、Hotine倾斜墨卡托投影、

双赤平投影、CassiniSoldner、Web墨卡托、Hungarian，其中高斯三度、

六度带、高斯自定义可编辑内容有（中央子午线、北向加常数、东向加常

数、投影面高程、平均纬度、比例尺因子、加带号、XY正向设置）、墨

卡托可编辑内容有（中央子午线、北向加常数、东向加常数、投影面高程、

中央纬度、平均纬度、比例尺因子、加带号、XY正向设置）、横轴墨卡
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托、南向横轴墨卡托可编辑内容有（中央子午线、北向加常数、东向加常

数、平均纬度、比例尺因子、加带号、XY正向设置）、兰伯托切圆锥、

倾斜赤平、双赤平、CassiniSoldner、Hungarian投影可编辑内容有（中央

子午线、北向加常数、东向加常数、中央纬度、比例尺因子、加带号、

XY正向设置）、兰伯托割圆锥投影可编辑内容有（中央子午线、北向加

常数、东向加常数、中央纬度、第一纬度、第二纬度、比例尺因子、加带

号、XY正向设置）、倾斜墨卡托、Hotine倾斜墨卡托投影可编辑的内容

有（中央子午线、北向加常数、东向加常数、中央纬度、比例尺因子、方

位角、矫正轴角度、加带号、XY正向设置）、Web墨卡托投影可编辑的

内容有（中央子午线、北向加常数、东向加常数、中央纬度、加带号、

XY正向设置）。
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投影

3.2.1.3.2基准面

“基准面”Tab页。用户可以选择或设置对应源椭球以及目标椭球名称

（如果是软件预先内置的椭球，则自动加载对应目标椭球名称下的椭球参

数并且椭球参数是不可编辑的）。
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基准面

3.2.1.3.3椭球转换

“椭球转换”Tab页。转换模型有：布尔莎七参数、莫洛登斯基三参数、

一步法、多项式回归模型、十参数（布尔莎七参数、莫洛登斯基三参数、

一步法可以通过参数计算之后得到对应的参数，其余的则需要输入对应的

值）。
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椭球转换

3.2.1.3.4平面转换

“平面转换”Tab页。转换模型有：四参数、TGO水平平差、FreeSurvey

平面转换、多项式拟合（四参数可以通过参数计算之后得到对应的参数，

其余的则需要输入对应的值）。其中四参数转换模型可编辑的参数有：平

移北（m）、平移东（m）、旋转、尺度（K）；TGO水平平差和 FreeSurvey

平面转换转换模型，可编辑的参数有：平移北（m）、平移东（m）、旋

转、尺度（K）、原点北(m)、原点东（m）；平面格网拟合转换模型，默

认格网文件下拉框为空，可编辑的参数有：格网文件，根据选择的格网文

件显示对应的参数的值（模式名称、北向最小值（m）、北向最小值（m）、

东向最小值（m）、东向最小值（m）、网格宽度（m）、网格高度（m）、
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网格行数、网格列数）；多项式拟合转换模型，可编辑的参数有：NoriSource、

NoriTarget、NR、NA1、NA2、NA3、NA4、NA5、EoriSource、EoriTarget、

ER、EA1、EA2、EA3、EA4、EA5；

平面转换

3.2.1.3.5高程拟合

“高程拟合”Tab页。转化模型有：参数拟合、TGO垂直平差、FreeSurvey

高程拟合（高程拟合参数可以通过参数计算结果得到）。其中参数拟合转

换模型，会出现文件类型下拉选项框，可以选择的文件类型有：无，固定

差改正（显示的可编辑项：A），平面拟合（显示的可编辑项：A,B,C,X0,Y0,），
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曲面拟合(显示的可编辑项：A,B,C,D,E,F,X0,Y0)，带状拟合(显示的可编辑

项：A,B,C,X0,Y0)；TGO垂直平差转换模型，显示的可编辑项有：常数平

差（m）,北斜坡（m）,东斜坡（m），原点北（m），原点东（m）；FreeSurvey

高程拟合，显示的可编辑项有：常数 H0（m）,北斜坡 Kb,东斜坡 Kl，原

点纬度 B0，原点经度 L0；

高程拟合

3.2.1.3.6格网改正

“格网改正”Tab页。支持的格网类型有：B网格、L网格、NE网格、

NEZ网格、高程格网,格网开关默认为关闭，右侧的格网文件下拉框不可

选择，开关打开后，用户可在右侧的格网文件下拉框选择导入的网格文件，
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可以选择的平面格网改正类型有：双样条插值、双线性插值、双二次多项

式插值；

格网改正

3.2.1.3.7平移参数

“平移参数”Tab页。可以输入 dx\dy\dz偏移量，平移参数主要用于

Hi-Survey或者 HBC软件 RTK模块的点平移功能。
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平移参数

3.2.1.3.8选项参数

“选项参数”Tab页。七参数公式选项：简化/完整；椭球变形方法：默

认、膨胀、平移、变形 ；文件是否加密：如果 dam参数文件（已升级，

版本号大于等于 17）加密，则可以查看坐标系统日期是否过期，不可编

辑椭球参数，如果 dam参数文件（未升级，版本号小于 17）加密，可编

辑椭球参数（即：源椭球、目标椭球的 a，f）；经纬度作用范围配置项在

新建坐标系统时默认关闭，用户可设置坐标系统的经纬度最大最小范围；
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选项参数

3.2.1.3.9参数计算

点击坐标系统设置界面的【参数计算】按钮，进入参数计算界面，进

行计算前，需要先确定投影和基准面信息输入正确。点击【打开】按钮，

软件进入文件选择界面，支持导入的参数计算点对文件格式有：参数计算

点对文件(*.txt)，Carlson本地化参数文件(*.loc)，自定义（*.txt）；选择

导入的参数计算点对类型以及对应的文件，点击【确定】，导入完成后，

点对列表中显示导入的点对信息；点击【添加】按钮，进入添加点对坐标

信息页面，用户可以手动输入点对坐标，点击确认，点对列表中显示添加

的点对信息；支持选择七参数、三参数、四参数+高程拟合、四参数、高

程拟合、一步法计算类型，点击【计算】，根据输入的点对以及计算类型，
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显示最终的计算结果；点击【保存】，可将参数点对进行自定义保存；参

数计算完成后，点击应用，会根据计算类型将参数自动填写到对应的 TAB

页中。

参数计算

参数计算时不同计算类型对应点对不满足计算条件时会计算失败并

进行相应的提示：

1.七参数参与计算的点对个数不足三个，点击计算弹出“用于计算七

参数的点数不够，请添加后重试”

2.一步法参与计算的点对个数不足三个，点击计算弹出“用于计算一

步法的点数不够，请添加后重试”

3.三参数参与计算的点对个数不足 1个，点击计算弹出“用于计算三

参数的点数不够，请添加后重试”

4.四参数+高程拟合（固定差改正）的点对个数不足（勾选平面项不

足 2个），点击计算弹出“用于计算四参数的点数不够，请添加后重试”

5.四参数+高程拟合（固定差改正）的点对个数不足（勾选高程项不

足 1个），点击计算弹出“用于计算高程拟合固定差改正的点数不够，请

添加后重试”；

6.四参数+高程拟合（平面拟合）的点对个数不足（勾选平面项不足 2
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个），点击计算弹出“用于计算四参数的点数不够，请添加后重试”

7.四参数+高程拟合（平面拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足 3

个），点击计算弹出“用于计算高程拟合平面拟合的点数不够，请添加后

重试”；

8.四参数+高程拟合（曲面拟合）的点对个数不足（勾选平面项不足 2

个），点击计算弹出“用于计算四参数的点数不够，请添加后重试”

9.四参数+高程拟合（曲面拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足 6

个），点击计算弹出“用于计算高程拟合曲面拟合的点数不够，请添加后

重试”；

10.四参数+高程拟合（带状拟合）的点对个数不足（勾选平面项不足

2个），点击计算弹出“用于计算四参数的点数不够，请添加后重试”

11.四参数+高程拟合（带状拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足

2个），点击计算弹出“用于计算高程拟合带状拟合的点数不够，请添加

后重试”；

12.四参数参与计算的点对个数不足 2个，点击计算弹出“用于计算

四参数的点数不够，请添加后重试”

13.高程拟合（固定差改正）的点对个数不足（勾选高程项不足 1个），

点击计算弹出“用于计算高程拟合固定差改正的点数不够，请添加后重

试”；

14.高程拟合（平面拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足 3个），

点击计算弹出“用于计算高程拟合平面拟合的点数不够，请添加后重试”；

15.高程拟合（曲面拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足 6个），

点击计算弹出“用于计算高程拟合曲面拟合的点数不够，请添加后重试”；

16.高程拟合（带状拟合）的点对个数不足（勾选高程项不足 2个），

点击计算弹出“用于计算高程拟合带状拟合的点数不够，请添加后重试”；
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3.2.1.3.10导入

点击【导入】按钮，打开文件选择窗口，选择相应的坐标参数文件（dam

或 dc文件格式），点击确定，坐标系统文件读取成功后会对坐标系统设

置界面中的投影、基准面、平面转换等配置项中的参数进行填充更新；

3.2.1.3.11坐标系统管理

点击坐标系统设置界面的【坐标系统管理】按钮，进入坐标系统管理

界面，点击【预定义】单选框，显示大洲和国家下拉框以及坐标系统列表；

选中大洲下拉框中的一项，对应显示相应的国家以及该国家内置的坐标系

统列表；点击【自定义】单选框，坐标系统列表中显示自定义的坐标系统

列表；点击坐标系统列表中的坐标系统，右侧显示选中的坐标系统参数详

细信息，且坐标系统名称不可编辑；点击自定义坐标系统列表中的坐标系

统文件项，点击【删除】按钮，列表中移除该坐标系统；点击【下载】按

钮，下载预定义坐标系统文件和格网文件；点击【更新内置椭球】按钮，

自动检测更新内置椭球参数；点击【新建自定义】按钮，坐标系统名称清

空，用户输入坐标系统名，编辑坐标系统参数，再点击【保存自定义】按

钮，自定义坐标系统保存成功；点击【应用】，会应用选择的坐标系统，

点击【取消】，坐标系统管理界面关闭，返回坐标系统界面。
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坐标系统管理

3.2.2 轨迹解算

3.2.2.1 轨迹解算

在主界面上单击菜单〈解算〉→〈轨迹解算〉，打开轨迹解算界面；
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基站信息

轨迹解算功能的详细内容介绍可参考 3.3.1.1基站设置。剔除冗余数据

默认勾选，若需要生成完整轨迹 pos可取消勾选“剔除冗余数据选项”；

勾选“解算所有工程”会以当前输入的基站坐标为基准站解算当前工程下

的所有 pos轨迹。

配置完成后点击【开始解算】后软件开始解算轨迹 pos，处理进度在
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右侧信息输出栏以及左下角进度条显示，解算完成后在主视图中加载解算

后的 pos轨迹并加载到航带编辑栏中。

轨迹解算

3.2.3 融合设置

选中 POS工程和点云文件，可以分别对 POS工程和点云文件进行融

合参数的设置。

融合功能主要是利用 POS数据将原始扫描文件中的扫描点坐标转到

大地坐标系，其输出结果包括：目标点云文件，POS轨迹文件（lin），其

中，lin文件是默认创建的。

融合时需要先设置融合模式、融合对象以及目标点云的格式、属性、

坐标系等等。在文件视图中的工程节点或点云节点上右键，单击“融合设

置”菜单，弹出融合设置对话框。设置对话框包含 “融合”、“坐标系”、“坐

标转换”、“其他”等多个页面。

注意事项：（1）融合设置对话框为非模态对话框。在弹出融合设置对话

框后，在工作区列表上左键单击不同的树节点，融合设置对话框上会相应



88

的更新设置内容。（2）在点云节点的融合设置对话框中设置参数之后，

可以选择应用于“该点云文件”、“当前工程”或者“整个融合工程”三种方式

之一。

设置好融合参数之后，在主界面上单击〈解算〉→〈开始融合〉，这

时开始进行融合处理，可以打开日志输出框查看日志信息。如果想要终止

融合处理，在主界面上单击〈解算〉→〈停止融合〉即可。

3.2.3.1 POS工程融合设置

工程管理面板选中当前工程，右键菜单点击<融合设置>，或者点击工

具栏上工具按钮【 】，弹出 POS工程融合设置对话框，该对话框包含

<融合>、<其他>两个 Tab，设置的参数应用于当前工程。
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工程融合设置框

3.2.3.1.1融合

“融合”Tab页从上到下分为 4部分内容。
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融合 Tab页

（1）融合模式:“完整融合模式”表示以融合对象为基本单位进行融合输

出；“控制点融合模式”表示根据导入的控制点文件的半径距离进行融合；

“局部导出”：车载数据对局部框选的 POS文件进行融合输出、机载数据

对绘制 POS裁切区域进行融合。

（2） 融合对象：以单个点云文件、iScan工程、POS工程为基本单位进

行融合输出。例如，融合模式为完整导出，融合对象为 POS工程，则整

个 POS工程中所有点云会合并为一个点云文件输出。

（3）导出格式：可以选择 hlz、las、xyz 三种目标点云格式中的一个或多

个。
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（4）格式属性设置：包括 hlz属性设置、las属性设置和 xyz 属性设置。

hlz属性设置包括hlz3.2、hlz3.3、hlz3.4、hlz4.0四种版本，默认格式为hlz4.0；

las属性设置包括 las版本、时间类型及是否分卷导出。las格式目前支持

版本有：1.0、1.1、1.2、1.3、1.4，其中 1.0、1.1、1.2、1.3版本扫描角度

值为-90到 90度，1.4扫描角度值为-180到 180度，扫描方向用 1表示从

左向右，0表示从右向左，左下方为负，右下方为正；时间类型目前支持

GPS标准时间及 GPS周内秒；las格式支持分卷导出功能，支持的分卷大

小有：512M、1024M、2048M、4096M四种大小。xyz 格式支持自定义字

段内容及顺序，主要包括：坐标 X、Y、Z、强度、时间、回波序号、回

波数等字段。

3.2.3.1.2其他

“其他”Tab页。

（1）自定义 hdi文件：勾选之后会在标准 hdi文件的目录下创建另外一个

hdi文件，文件名为“iScan-Image-custom.hdi”，文件中的曝光时间采用 GPS

周、秒，可自定义字段内容与顺序。
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其他设置

（2）相机参数：勾选之后，在融合输出 hdi （相机曝光时刻的 POS姿态

参数）文件的同时会输出相机的外参数文件，输出路径相同，文件名称为

“iScan-Image-external.txt”，可以自定义相机外参文件的字段内容与顺序。

（3）去噪：去噪通过空间特征去除噪点，用于根据当前融合的点云是否

需要保留电力线特征来对应选择，如果采集的数据中不包含电力线数据，

那么选择非电力线去噪，如果采集的数据中包含电力线数据，且需要保留

完整的电力线点云，那么选择电力线去噪。

a）近邻数量：表示计算目标点与点云之间距离时用于统计的目标点附近

的点数量。该值越大，参与计算的点数越多，搜索范围越大，计算得出的
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过滤阈值就适用于更多的点，去噪力度越小，反之去噪力度越大。

b）滤波阈值：计算过滤阈值时的一个系数，该值越大，计算得出的过滤

阈值越大，去噪力度越小，反之去噪力度越大。

3.2.3.2点云文件融合设置

工程管理面板选中点云文件，右键菜单点击<融合设置>，弹出点云文

件融合设置对话框，从上到下分为 6部分内容。

（1）时间：勾选之后单击按钮【时间段】，在其中可以输入多个时间段，

也可以从 POS轨迹拾取时间。

（2）距离: 该距离代表扫描点离扫描仪的距离，勾选之后单击【距离段】，

可以设置多个距离段来进行过滤。

（3）视场角: 包括非固定角度及固定角度，固定角度在车载模式下会自

动隐藏；非固定角度代表扫描时扫描仪的转角（多线扫描仪需确定扫描旋

转方向）,视场角范围在-180度-180度。机载模式下，默认勾选视场角，

且范围在-45度到 45度。固定角度范围在 0-360度，默认为 50度，相当

于非固定角度输入-25度到 25度。

（4）POS高度：该高度表示扫描点相对于 POS中心的高度。

（5）范围: 通过设置矩形的左上角和右下角坐标来定义矩形区域范围，

该坐标所属的坐标系是“坐标系”页面中定义的坐标系。

（6）反向过滤: 勾选对应过滤指标，表示“指标在指定范围内的点云被过

滤掉，不会融合输出”，未勾选表示“指标不在指定范围内的点云会被过滤

掉，不会融合输出”。
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过滤设置页面

3.2.4 开始融合

打开融合工程，工程管理面板勾选需要融合工程，在主界面上单击菜

单〈解算〉→〈开始融合〉,或者点击工具栏上工具按钮【 】，开始融

合数据，状态栏显示融合的进度，并在日志视图输出融合信息，融合完成，

会在日志视图进行“融合成功”信息提示。



95

开始融合

融合完成

3.2.5 停止融合

在数据融合的过程中，可以在主界面上单击菜单〈解算〉→〈停止融

合〉，停止当前融合。

3.2.6 航带校正
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本功能主要是通过算法，对相邻航带点云不重叠的情况处理，使得航

带最大程度重叠。工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主

界面上点击菜单<解算>→ <航带校正> ，弹出“航带校正”对话框，勾选

需要进行航带校正的架次，选择对应的 POS文件和点云文件，选择对应

的 POS文件和点云文件，添加靶标控制点（如有）选择靶标点进行自动

识别靶标点操作，点击确定，开始进行航带校正，校正完成后，会自动将

矫正后的点云加载到视图，在点云输出目录输出航带校正报告，报告内显

示校正的点云，以及航带校正后的最小误差、最大误差和 RMS，如果使

用控制点用于 xyz 校正，会额外显示校正前后的控制点和扫描点的坐标，

以及误差。

架次列表：支持新建架次，添加架次文件（.hdc），移除架次文件；

添加重复架次，会有错误提示信息；

POS文件列表：支持对当前选中架次添加 POS数据、移除 POS数据；

点云文件列表：支持对当前选中架次添加点云数据、移除点云数据；

使用 hlz格式点云校正，校正后的 hlz点云格式为 hlz4.0格式；

添加控制点：支持选择控制点对 xml文件，支持编辑控制点进行靶标

识别对应的扫描点

控制点列表：控制点列表的对话框中，可以通过右键来将一个或者多

个控制点的类型改为控制点或者是检查，如果是控制点，那么参与航带校

正的校正，如果是检查，那么不参与校正，只参与校正后精度报告的输出。

自动识别标靶点：在控制点列表的对话框上点击自动识别标靶点的按

钮，程序会自动在控制点附件搜索正方形的棋盘格标靶，目前支持的是

50cm*50cm的靶标。对话框上有选择 xyz 校正还是 z校正的选项，选择 z

校正，只会用到控制点的 z坐标，最后的结果是只会参与改正点云的 z坐

标；选择 xyz 校正，点云的 xyz 坐标都会用到，最后的结果是点云的 xyz

坐标都有可能会得到修改。
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航带校正
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航带校正报告
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控制点列表

3.2.7 点云平滑

在主界面上点击菜单<解算>→<点云平滑>，同时弹出对话框，点云

文件列表中默认显示的点云为航带编辑面板中勾选并显示的点云，勾选需

要进行点云平滑的点云，设置搜索半径，默认为 0.2；点击[确定]，将点

云进行压薄和平滑处理，处理完成后的点云自动加载到视图中。点云平滑

生成的点云文件带有 processed后缀，如果使用 hlz格式点云进行点云平

滑，完成后的点云格式为 hlz4.0格式。
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点云平滑对话框

3.2.8 点云赋色

点云赋色包括两方面的内容：单像赋色和正射赋色。

3.2.8.1单像赋色

点击点云赋色，打开点云赋色对话框

在点云赋色对话框中，若已经打开对应的融合工程，会自动加载对应

的点云，同时，航带编辑面板裁切的航带中融合好的点云也会自动加载到

界面中，如果使用 hlz格式点云进行单像赋色，赋色后的点云格式为 hlz4.0

格式；

输入点云目录：默认为 POO目录；
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输出点云目录：在输出点云文件的基础上，输出点云文件名称自动命名为

原始文件名加上“_colorize”。

点云赋色对话框

赋色效果图：

整体点云单像赋色效果图



102

航带点云单像赋色对话框

3.2.8.2正射赋色

点云赋色若工程目录下存在名为 DOM的文件夹，文件夹中存放 TIF

格式的正射影像，则会自动加载到界面，若不存在 DOM文件夹，则需要

手动选择 tif正射影像的路径；
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正射赋色对话框

在工程管理面板选中工程，右键菜单点击<点云赋色>对单个工程赋

色，或者在主界面点击<解算> → <点云赋色>菜单对所有勾选的工程进行

赋色。赋色完成后会自动重新加载赋色成功的点云，并以按真彩色渲染方

式显示赋色效果。

。
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点云赋色效果

3.2.9 点云导出

在主界面上单击菜单〈解算〉→〈点云导出〉 弹出对话框，用户可

选择所需导出的选项、地表类别、输出格式、点云属性进行定制化导出。

导出选项：“抽稀”支持设置参数对点云进行抽稀导出；“地表类别”

支持选择某一个类别进行导出，可多选，类别默认所有类别；“常规导出”

表示完整导出；“分段导出”表示每个原始扫描文件根据 GNSS时间分段

导出到多个目标点云文件；“分幅导出”表示每个原始扫描文件根据多边

形文件中的多边形来导出到多个点云文件，通过字段值可以设置参与导出
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的多边形；“分卷导出”表示点云数据根据设定大小分文件输出（本设置仅

对 las格式点云有效）。

输出格式包含：hlz、las、xyz 三种格式，导出格式可多选。点击导出

按钮，即可导出选择的点云。

点云导出主界面
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分幅导出设置

3.2.10 关联控制点

在主界面上单击菜单〈解算〉→〈关联控制点〉支持关联 txt格式及

csv格式控制点。选择控制点文件后，点击确定，打开 ASCII文件窗口，

支持设置忽略控制点的前面多少行；也可以设置控制点每一列数据的具体
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含义（控制点名称，x，y，z），设置好后，点击应用，将控制点与当前

点云关联起来。

关联控制点

3.2.11 精度检核

在已加载了点云且关联了点云控制点的前提下，进入〈解算〉→〈精

度检核〉进入精度验证对话框。精度检核提供了手动选点与自动搜索两种

方式进行选点。精度检核功能不绑定工程，单独导入 las或 hlz同样支持

检查。

手动选点：通过选取扫描点来与控制点进行精度检核，从而得到精度
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检核的结果。点击精度检核，页面会调出放大镜视图供选点使用。在每个

控制点对应位置选择匹配的扫描点，左键点击确认选点，扫描点选取成功

后，控制点列表中的控制点右侧会填充对应的扫描点，如果对选点不满意，

可重新定位到对应的扫描点位置，重新选取扫描点，或者可以手动修改扫

描点坐标，按回车确认。此时完成所有扫描点的选取工作，点击显示结果，

系统会根据控制点与扫描点的对应关系自动计算出当前数据的精度结

果，。此时点击导出报告会跳转到报告保存界面。

自动搜索：当点击自动搜索时，程序首先在控制点附近找标靶点，目

前仅支持正方形的棋盘格，大小为 50cm*50cm靶标,如果找不到，那么在

这个控制点的上下 1m范围内找 1m*1m大小的长方体内的点云，找到后，

根据点到控制点的 zy距离，加权算出一个坐标，如果选的是普通，那么

扫描点 xyz 都不置灰，如果是高程，那么扫描点 xy置灰，如果是平面，

那么扫描点 z置灰。

X 方向的中误差 的计算公式为：

Y 方向的中误差 的计算公式为：

Z 方向的中误差 的计算公式为：

平面中误差 的计算公式为：
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式中， 、 、 分别表示该扫描点与控制点在 X、Y、Z 方向的坐标

误差值。

地表类别选择：选择类别后，在自动搜索时只会搜索对应类别的点，

类别可以选择某一种类别，也可以选择所有类别，类别默认为所有类别点；

视图中手动选点不受设置的类别的限制；放大镜视图显示指定类别点云。

精度检核主界面
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开始选点

精度检核
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导出报告

自动搜索后精度检核界面
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选择类别

控制点类型：包含普通、平面以及高程控制点，平面控制点仅对 X、

Y坐标有效，高程控制点仅对 Z坐标有效。

选点方式有：普通选点、拟合交点、拟合圆心、拟合圆形标靶、拟合

棋盘格标靶五种选点方式。普通选点直接在放大镜视图上进行左键点击选

点；拟合交点是根据识别两条线的交点来确定选点；拟合圆心是指在放大

镜视图上点击选取两个点来确定圆的直径，移动鼠标来确定圆形状，此时

圆心就是确定的点，拟合圆形标靶是根据选择的点云，自动拟合出标靶的

中心，拟合棋盘格标靶则是对棋盘格的点选择中间的点位置。
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拟合交点

拟合圆心
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拟合圆形标靶

拟合棋盘格标靶

3.2.12 点平移
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在视图中已加入需要进行平移的点云的前提下，进入〈解算〉→〈点

平移〉进入点平移对话框。点平移提供了设置 xyz 三个方向的平移量，输

入数值后，点击确定，进行平移，平移完成后会将点云自动加载到视图中。

点平移对话框

3.2.13 原始数据检查

工程管理面板打开融合工程，在主界面上点击菜单 <解算>→<质检>

→<原始数据检查>，弹出“原始数据检查”对话框。原始数据质量检查包含

数据完整性检查、扫描数据检查、影像数据检查、pos数据检查四项。通

过勾选的方式选择需要检查的检查项。

数据完整性：检查扫描数据、影像数据、pos数据是否有缺失。

扫描数据：检查原始扫描数据的大小。
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影像数据：检查影像和 syn 是否匹配。

pos数据:检查 pos数据是否有异常。通过设置 POS异常检查项的变化阈值

来进行检查，超过阈值则会被检查出来当作异常进行报告。

可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量

检查并导出，程序开始进行原始数据检查，检查完成后自动导出报告（pdf

格式），报告生成完成后自动打开文件夹。

原始数据检查界面

3.2.14 航线质量检查

工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单 <解算>→<质检> → <航线质量检查>，弹出“航线质量检查”对话框。

点击按钮【 】在航迹线列表中添加裁切的 POS轨迹，点击按钮【 】

将选中的 POS轨迹从航迹线列表删除，填入测区位置、天气情况、检查

人员。系统会自动根据数据推荐航高、航速、弯曲度参数，用户可根据项

目需求对参数进行设置，设置完成后点击开始检查，就会对航线质量进行



117

检查，检查出来的航高、航速、弯曲度三项结果会展示在航线质量检查界

面中。

可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量

检查并导出，程序开始进行航线质量检查，检查完成后自动导出报告（pdf

格式），报告生成完成后自动打开文件夹。

航线质量检查对话框
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航线质量检查检查结果

(1) 航高分析：航高分析报告包含每条航带名称、该条航带的最小航高、

最大航高、最大最小航高均差、航高方差、平均航高，以及根据用户设置

的设计航高和高度容差，判断该条航带是否合格。

(2) 速度分析：速度分析报告包含每条航带的名称、该条航带的最小航

速、最大航速、最大最小航速均差、航速方差、平均航速以及根据用户设

置的速度一致性参数，判断该条航带是否合格。

(3) 飞行姿态分析：飞行姿态分析报告包含每条航带的名称、最大翻滚

角、平均翻滚角、最大俯仰角、平均俯仰角、航线弯曲度（%），以及根

据用户设置的航线弯曲度阈值判断该条航带是否合格。
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3.2.15 航带重叠分析

工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单<解算> →<质检> → <航带重叠分析>，弹出“航带重叠分析”对话框。默

认设置格网大小为 2米，航带重叠度阈值为 30%，点击按钮质量检查按钮

以后，程序会对航带重叠率进行检查。

可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量

检查并导出，程序开始进行航带重叠分析，检查完成后自动导出报告（pdf

格式），报告生成完成后自动打开文件夹。

航带重叠分析对话框
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航带重叠分析结果

3.2.16 高差质量检查

工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单 <解算>→<质检> → <高差质量检查>，弹出“高差质量检查”对话框，。

默认设置格网大小为 2米，临界阈值为 0.5米，点击按钮【质量检查】，

阈值为 30%，填入测区位置、天气情况、检查人员，点击质量检查按钮以

后，程序会对高差质量进行检查，检查完成界面。

可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量

检查并导出，程序开始进行高差质量检查，检查完成后自动导出报告（pdf

格式），报告生成完成后自动打开文件夹。
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高差质量检查对话框
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高差质量检查结果

3.2.17 密度质量检查

工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单<解算>→ <质检> → <密度质量检查>，弹出“密度质量检查”对话框。默

认设置格网大小为 2米，平均密度阈值为 10点/平方米，可以根据项目需

求添加及移除点云文件，点击开始检查，程序会对密度质量进行检查。

可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量

检查并导出，程序开始进行密度质量检查，检查完成后自动导出报告（pdf

格式），报告生成完成后自动打开文件夹。
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密度质量检查对话框
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密度质量检查结果

3.2.18 完成率检查

工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单 <解算>→ <质检> →<完成率检查>，弹出“完成率检查”对话框，根据

需求设置完成率检查的格网尺寸参数，导入被点云俯视图包含的范围线文

件（.shp/.dxf/.dwg）；可选择性的填入测区位置、天气情况、检查人员
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相关信息，点击质量检查并导出，程序开始进行完成率检查，检查完成后

自动导出报告（pdf格式），报告生成完成后自动打开文件夹。

完成率检查对话框

3.2.19 自动质检

本功能主要是所勾选要做的检查类型，一键做完所有检查并导出报
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告。工程管理面板打开融合工程，加载显示点云文件，在主界面上点击菜

单<解算>→ <质检> → <自动质检>，弹出“自动质检”对话框。根据需求

勾选检查项，并输入相应检查参数及文件，默认勾选所有检查项，可选择

性的填入测区位置、天气情况、检查人员相关信息，点击质量检查并导出，

程序按照勾选的检查项开始进行自动质检，检查完成后在 POS工程目录

下的“质量检查”文件夹中生成对应的报告。

勾选航线检查检查，不输入设计航高、设计速度，会报错，但仍然完

成其他检查。勾选完成率检查，范围线必须被点云俯视轮廓包围，不包围

会报错，但仍然完成其他检查。不勾选任一项检查项进行质量检查，软件

会报错。

自动质检对话框

3.2.20 点云处理

在主界面上点击菜单 <解算>→ <点云处理>，会关闭当前项目，
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卸载工程，并在图层面板加载 hlz点云，如果有赋色的点云，即文件名有

“449480.99-449507.01_colorize.hlz”点云，优先加载赋色点云，若没有赋

色后的点云，仍然会加载融合后的点云。

3.2.21 生成 DOM

点云生成 DOM，打开生成 DOM对话框，需要特别注意此功能对电

脑配置有最低要求：安装 NVIDIA显卡，且显卡型号为 2060及以上，显

存最小 4GB，电脑还需安装 CUDA 10及以上版本。否则打开此功能会弹

出提示电脑配置低。

在电脑配置满足要求时，且已经加载待生成 DOM的机载数据时，且

工程数据轨迹经过解算及裁切后，点击生成 DOM会弹出对话框供用户选

择，支持快速模式及专业模式两种方式。

生成 DOM

快速模式：直接在 Hi-Lidar端进行 DOM生成。日志提示生成 DOM

完成后，去数据工程目录下即可查看到生成的 TIF文件

专业模式：吊起 smart3D软件进行处理

3.3 SLAM

3.3.1 点云解算

SLAM点云解算可将采集的 SLAM数据解算出 POS轨迹和点云。新
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建工程或打开工程后在主界面菜单上点击<SLAM> →<点云解算>，弹出

点云解算对话框，对话框中自动读取工程名称和工程文件夹下的任务名

称，如果不同任务的采集模式不同或需要用不同的解算方式解算，用户可

分别选择工程/任务设置。另外，可根据需要勾选点云赋色、移动地物去

除、点云去噪和点云平滑功能，勾选后可在点云解算时同步处理，其中，

当采集过程中有单独采集控制点，则可勾选<控制点>后点击<编辑>→<导

入控制点>→勾选是否启用，通过匹配控制点坐标来提高点云处理精度。

选择 PPK解算是可选择基站来源，默认为内置 RTCM，选择 GNSS

文件时需要找到文件路径并输入基站坐标和天线参数，也可以从收藏夹内

选择。设置完成后点击确定。

输出点云可选择的点云格式有 HLZ和 LAS，下拉可选择格式版本。

坐标系统设置包含投影、基准面、椭球转换、平面转换、高程拟合、

格网改正、平移参数、选项、参数计算、导入、坐标系统管理；勾选应用

到所有工程，则会将当前工程的坐标转换参数应用到所有其他的工程，如

不需要应用到其他工程，则不勾选。

如需要解算所有工程，勾选解算所有工程，不勾选则解算当前工程，

设置完成后点击开始解算。
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点云解算

选择基站文件
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导入控制点

3.3.2 采集点拼接

SLAM控制点拼接主要是对不同采集任务的点云数据通过作业时的

采集点对进行拼接。在主界面上点击菜单 <SLAM>→ <采集点拼接>，弹

出点云去噪对话框。
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采集点拼接

3.3.3 点云去噪

SLAM点云去噪主要是对点云数据进行去噪和平滑处理。在主界面上

点击菜单 <SLAM> → <点云去噪>，弹出点云去噪对话框，弹出窗口中默

认勾选点云去噪和点云平滑并列出软件当前加载的点云文件，可勾选需要

处理的点云文件，若不需要点云平滑，可取消勾选。
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点云去噪

3.3.4 手动去噪

SLAM手动去噪主要是对后处理点云数据进行去噪分类处理。在主界

面上点击菜单 <SLAM> → <手动去噪>，弹出点云去噪对话框，弹出窗口

中选择初始类别和目标类别，框选目标点云，若框选有误可点击撤销，确

认框选正确后保存退出。

3.3.5 采集点

SLAM采集主要是导出作业过程中 SLAM模式下采集的点坐标。在

主界面上点击菜单 <SLAM> → <采集点>，弹出采集点对话框，选择工程

名和任务名，自动读取到采集点信息，确认导出类型（导出当前任务的采

集点或该工程下所有任务的采集点）后点击导出，弹出采集点导出对话框。

文件：可指定导出文件名称，并选择导出文件格式，.txt、.csv。
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位置：指定导出文件位置。

自定义格式设置：无模版时可指定导出的内容和字段顺序，左侧选中

后添加到右侧则视为指定字段；导出顺序中可选择按照采集顺序导出还是

点号顺序导出；浮点精度可指定数值精确到小数点后的位数；分隔符可指

定字段间的分隔符号；勾选格式文件头，则导出文件中含数据表头。

模板管理：可通过自定义方式固定导出模版。

采集点导出
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采集点导出

3.3.6 影像测量

影像测量主要是对影像进行刺点，导出刺点影像的点坐标文件。在主

界面上点击菜单 <SLAM> → <影像测量>，弹出影像测量对话框，选择工

程名和任务名，自动读取到任务对应的照片视图及点云视图，用户选择待

刺点的照片，在照片视图上刺点，用户刺一个目标点和一个辅助点后，软

件进行影像测量计算，得到计算的影像测量点，该点同步在点云视图上显

示，并添加到影像测量结果列表中，完成后点击影像测量结果列表下方的

“导出”按钮，软件保存影像测量结果到本地文件。

文件：可指定导出文件名称，并选择导出文件格式，.txt、.csv。

位置：指定导出文件位置。

自定义格式设置：无模版时可指定导出的内容和字段顺序，左侧选中
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后添加到右侧则视为指定字段；导出顺序中可选择按照采集顺序导出还是

点号顺序导出；浮点精度可指定数值精确到小数点后的位数；分隔符可指

定字段间的分隔符号；勾选格式文件头，则导出文件中含数据表头。

模板管理：可通过自定义方式固定导出模版。

影像测量界面

3.3.7 点云导出

在主界面上单击菜单〈SLAM〉→〈点云导出〉 弹出对话框，用户

可选择所需导出的选项、地表类别、输出格式、点云属性进行定制化导出。

导出选项：“抽稀”支持设置参数对点云进行抽稀导出；“地表类别”

支持选择某一个类别进行导出，可多选，类别默认所有类别；“常规导出”

表示完整导出；“分段导出”表示每个原始扫描文件根据 GNSS时间分段

导出到多个目标点云文件；“分幅导出”表示每个原始扫描文件根据多边

形文件中的多边形来导出到多个点云文件，通过字段值可以设置参与导出

的多边形；“分卷导出”表示点云数据根据设定大小分文件输出（本设置仅

对 las格式点云有效）。

输出格式包含：hlz、las、laz、pts、xyz、pcd、e57、rcp八种格式，

导出格式可多选。点击导出按钮，即可导出选择的点云。



136

点云导出

3.3.8 关联控制点

在主界面上单击菜单〈SLAM〉→〈关联控制点〉支持关联 txt格式

及 csv格式控制点。选择控制点文件后，点击确定，打开 ASCII文件窗口。

控制点文件有标题或表头时需设置忽略控制点的前面几行；然后对应
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好控制点每一列数据的坐标方位，设置好后，点击应用，将控制点展于当

前点云。

关联控制点

注意：1、控制点表头未忽略会导致控制点导入失败；2、
控制点坐标未正确对应 xyz会导致控制点与点云不在一起。

3.3.9 精度检核

在已加载了点云且关联了点云控制点的前提下，进入〈SLAM〉→〈精

度检核〉进入精度验证对话框。精度检核提供了手动选点与自动搜索两种

方式进行选点。精度检核功能不绑定工程，单独导入 las或 hlz同样支持

检查。

手动选点：通过选取扫描点来与控制点进行精度检核，从而得到精度

检核的结果。点击精度检核，页面会调出放大镜视图供选点使用。在每个

控制点对应位置选择匹配的扫描点，左键点击确认选点，扫描点选取成功
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后，控制点列表中的控制点右侧会填充对应的扫描点，如果对选点不满意，

可重新定位到对应的扫描点位置，重新选取扫描点，或者可以手动修改扫

描点坐标，按回车确认。此时完成所有扫描点的选取工作，点击显示结果，

系统会根据控制点与扫描点的对应关系自动计算出当前数据的精度结果。

此时点击导出报告会跳转到报告保存界面。

自动搜索：当点击自动搜索时，程序首先在控制点附近找标靶点，目

前仅支持正方形的棋盘格，大小为 50cm*50cm靶标,如果找不到，那么在

这个控制点的上下 1m范围内找 1m*1m大小的长方体内的点云，找到后，

根据点到控制点的 zy距离，加权算出一个坐标，如果选的是普通，那么

扫描点 xyz 都不置灰，如果是高程，那么扫描点 xy置灰，如果是平面，

那么扫描点 z置灰。

X 方向的中误差 的计算公式为：

Y 方向的中误差 的计算公式为：

Z 方向的中误差 的计算公式为：

平面中误差 的计算公式为：

式中， 、 、 分别表示该扫描点与控制点在 X、Y、Z 方向的坐标

误差值。
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地表类别选择：选择类别后，在自动搜索时只会搜索对应类别的点，

类别可以选择某一种类别，也可以选择所有类别，类别默认为所有类别点；

视图中手动选点不受设置的类别的限制；放大镜视图显示指定类别点云。

精度检核主界面

自动搜索
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精度检核

导出报告
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选择类别

控制点类型：包含普通、平面以及高程控制点，平面控制点仅对 X、

Y坐标有效，高程控制点仅对 Z坐标有效。

选点方式有：普通选点、拟合交点、拟合圆心、拟合圆形标靶、拟合

棋盘格标靶五种选点方式。普通选点直接在放大镜视图上进行左键点击选

点；拟合交点是根据识别两条线的交点来确定选点；拟合圆心是指在放大

镜视图上点击选取两个点来确定圆的直径，移动鼠标来确定圆形状，此时

圆心就是确定的点，拟合圆形标靶是根据选择的点云，自动拟合出标靶的

中心，拟合棋盘格标靶则是对棋盘格的点选择中间的点位置。
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拟合交点

拟合圆心
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拟合圆形标靶

拟合棋盘格标靶
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3.3.10 土方计算

在已加载了点云的前提下，进入〈SLAM〉→〈土方计算〉进入土方

计算对话框。土方计算主要包含了单期土方计算和多期土方对比。计算格

式支持 HLZ，LAS，Tif可以选择基础高程，设置范围计算等。

3.3.10.1单期土方计算

单期土方计算，单期土方计算需选择一个点云文件，支持（HLZ，LAS，

TIF）格式。下拉可以选定视图导入的文件，右侧【选择】可以从本地电

脑中导出一个点云文件。

基准高程可以通过右侧拉框设置，包括最小值，最大值，平均值，自

选点，自定义。其中，自选点可以从视图上直接点击获取一个基准高程点；

自定义可以手动填入一个高程值作为基准高程。

算法有三角网法和格网法可选，默认为三角网法。网格大小可以按照

默认设置（0.2m），网格大小决定了抽稀的密度，这个值越大，点云抽稀

越稀疏，计算精度越低，速度越快，当计算点云数据很大时，可以适当增

加参数大小以获得更快的计算速度。

点云类别，可下拉或通过右侧【选择】选择指定类别的点云进行计算。

指定范围可以不指定，也可以指定。指定方式是从文件中读取范围点，

支.shp，.dxf，. txt，.csv格式文件，也可以从视图中框选范围。点击计算

等待会弹出计算结果，计算完后可以导出计算结果，支持（pdf，html，

doc）格式。
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单期土方计算

土方计算结果
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3.3.10.2多期对比

多期土方对比，多期多方计算至少加入两期数据进行计算，列表右侧

“+”可以添加点云到列表中，默认列表后面的数据参考前一列表的数据，

通过上下箭头调整他们的参考逻辑，“-”可以移除选中数据。算法设置

和单期数据一样，网格大小设置抽稀的大小，默认值为 0.2m范围指定也

同单期计算一致。点击计算等待会弹出计算结果。计算完后可以导出计算

结果，支持（pdf,html,csv,xls,txt）格式。

多期土方对比

3.3.11 轨迹裁切
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轨迹裁切主要是对 SLAM数据进行轨迹裁切，提供绘制多边形及点

选两种方式进行轨迹裁切，并支持按轨迹进行渲染，导出

开启轨迹裁切：用户点击【SLAM】->“开启轨迹裁切”，激活轨迹

裁切按钮组的所有功能按钮，打开轨迹分段表格悬挂窗显示已裁切出的轨

迹列表

绘制多边形：用户自行绘制水平面上的多边形几何范围

裁切：点击“裁切”，按照选定的多边形几何范围将 SLAM轨迹按

照包含在内的部分裁剪成单独的线段，并统计轨迹线段的起终点的 GPS

时间，并在轨迹分段表格中添加生成的轨迹线段信息，并指定一种颜色表

示该轨迹分段

点选：点击“点选”按照，并在轨迹线段上通过点击两次选定一段轨

迹，统计起始 GPS时间添加到轨迹分段表格中，并指定一种颜色表示该

轨迹分段

按轨迹渲染：点击“按轨迹渲染”，按照对应轨迹段选定的颜色，将

该轨迹 GPS时间段对应的 SLAM结果点云渲染成对应的颜色值

按轨迹裁切导出：根据当前轨迹分段表格的轨迹分段信息，点击“按

轨迹裁切导出”，该轨迹 GPS时间段对应的 SLAM结果点云导出成独立

的点云文件（hlz）并加载到程序点云列表中

结束：点击“结束”按钮，退出轨迹裁切功能组，将轨迹裁切功能组功能

按钮置灰不可选用，关闭轨迹分段表格悬浮窗口，轨迹裁切功能组功能恢

复到点击“轨迹裁切”前状态。
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轨迹裁切界面

3.4处理

3.4.1 点云分幅

点云分幅主要将点云按照一定标准进行分块，生成分幅矢量信息，然

后通过<处理> → <选择分幅块>提取出每一小块点云进行单独操作。在主

界面上点击菜单 <处理> → <点云分幅>。窗口中列出软件当前加载的点

云文件，勾选需要进行分幅的文件。当勾选多个点云文件时，软件首先会

将多个点云执行合并操作之后再进行分幅。选择文件之后需要选择分幅方

式并设置分幅参数，设置自定义块大小和块数目时，用户可以参考窗口中

提示的包围盒大小信息进行合理设置。设置完成点击[确定]，软件将生成

分幅之后的矢量文件加载到工作区矢量图层和用户在分幅参数中选择的

视图。
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点云分幅设置

生成分幅矢量

3.4.2 选择分幅块

在通过<处理> → <点云分幅>生成分幅矢量信息之后，在主界面上点
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击菜单 <处理> → <选择分幅块>激活该按钮，然后在分幅矢量视图中点

击任意一个分幅块，就可以提取出该分幅块中的点云。点击 16号分幅块

之后，视图将仅显示块中的点云，同时软件将自动提取出该部分点云，生

成点云文件加载到工作区，用户就可以对该部分点云进行操作。要想提取

多个块中的点云时，只需再次点击<处理> → <选择分幅块>按钮，重复上

述操作即可。

选择分幅块

3.4.3 自动分类

本版软件主要有重置分类、噪点过滤、地面点分类几种分类方式，可

以实现批量组合运行。在<处理>菜单栏中，各个分类方式分别对应<重置

分类>、<噪点过滤>、<地面点分类>按钮，点击按钮之后可以设置对应分

类方法的参数，设置的参数可以在<处理> →<保存分类参数>和<处理>

→<管理分类模板>中保存为模板并进行管理，每个按钮前有一个选择框来

设置该分类方式是否使用。

点云分类时，点云格式是 hlz3.4版本，分类时直接在原文件上修改类

别；点云格式为低版本的 hlz格式点云，需要自动转换成 hlz 3.4格式点云
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进行分类，转换完成后，会自动覆盖原来的低版本的点云数据。

使用 las数据分类时，同目录下有同名的 hlz3.4，直接用这个 hlz3.4

进行分类；同目录下有同名的 hlz3.2或者 3.3，那么程序自动转换一个

hlz3.4并覆盖之前的 hlz进行分类； 如果同目录下没有同名的 hlz，那么

程序自动转换一个 hlz3.4，用这个转换的点云进行分类。

3.4.4 重置分类

在主界面上点击菜单 <处理> → <重置分类>，其中可以设置重置时

的原始类别和目标类别，点击[保存] 即将参数保存到<保存分类参数>。

重置分类

3.4.5 噪点过滤

在主界面上点击菜单 <处理> → <噪点过滤>，其中可以设置噪点检

测方法、搜索半径和搜索半径内的最少点数，点击[保存] 即将参数保存

到<保存分类参数>。



152

噪点过滤

3.4.6 地面点分类

在主界面上点击菜单 <处理> → <地面点分类>，地面点分类主要分

为布料算法和形态学滤波两种方式。在点击[保存]按钮时，当前页面处于

哪种地面点分类方式就采用哪种方式，将该方式的参数保存到<保存分类

参数>。
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地面点分类

3.4.7 地面中位点

在主界面上点击菜单 <处理> → <地面中位点>，地面中位点分类对

点云中的地面点类别的点进行处理，提取出 z方向上靠中间的那一层，将

类别信息改为地面中位点，写入到 las点云的类别属性中；地面中位点可

以设置网格大小和标准差倍数，标准差倍数设置的越大，分类出来的地面

中位点越多；网格大小设置的越小，地面中位点分类效果越好，但是时间

会越长；地面中位点默认不勾选。
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地面中位点

3.4.8 重置分类参数

在主界面上点击菜单 <处理> → <重置分类参数>按钮（当保存过分

类参数模板时，该按钮名称为选中的模板名称），菜单中的选项包括重置

分类参数以及当前保存的所有分类参数模板，按钮名称即为当前选中的模

板名。菜单中点击<重置分类参数>,即可将当前分类种类的参数重置为默

认，点击一个模板即可将其设为选中。

重置分类参数

3.4.9 局部分类
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在主界面上点击菜单 <处理> → <局部分类>，勾选指定范围，点击

框选范围，在视图中绘制范围，完成后填写需要设置的参数，点击处理，

再次进行框选范围内的地面点分类。

局部分类

3.4.10 执行

在主界面上点击菜单 <处理> → <管理分类模板>按钮，其中列出当

前软件中加载的数据文件列表，可以选择需要执行组合分类的文件，选择
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完成之后点击[确定]，软件将按照当前选中的分类模板参数对勾选的点云

文件进行批量组合分类处理，处理完成之后在各个视图中将显示分类效

果。

执行窗口

3.4.11 保存分类参数

在设置完每个分类的参数之后，在主界面上点击菜单 <处理> → <保

存分类参数>，界面中记录了每种分类参数的信息，参数信息字体为灰色

时表示该分类方式没有选中。在模板名称中输入一个名称后，点击[确定]

按钮，就可以把当前设置保存为模板，新保存的模板将在<重置分类参数>

的下拉菜单和<管理分类模板>中自动添加，同时<重置分类参数>按钮名
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称将与当前模板名称同步。

保存分类参数

3.4.12 管理分类模板

在主界面上点击菜单 <处理> → <管理分类模板>按钮，当中列出了

用户保存的所有分类模板，点击其中一个模板时，下面会显示该模板的详

细参数信息。点击[删除]将会删除当前勾选的模板，点击[导入]可以从外

部导入模板文件，点击[导出]将当前勾选的模板信息保存为模板文件。



158

管理分类模板

3.4.13 手动配准

本功能主要是给 SLAM点云手动配准使用，根据同名点对进行配准，

加载需要配准的点云文件，单击菜单<处理>→<手动配准>，进入配准界

面，界面展示基准视图，目标视图，结果视图，在右侧手动配注界面选择

调整需要配对的点云文件，在基准视图及目标视图进行选择同名点对，配

准界面会展示拼接误差数值，结果视图会展示配准效果，如当前配准效果

满意，点击应用按钮，关闭手动配准界面，返回到视图 1，视图 1显示的

为配准效果，用户可根据需求点击<机载>→<点云导出>将配准后的点云
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文件按所需进行导出。

3.4.14 草图拼接

本功能主要是给 SLAM点云草图拼接使用，提供两种方式进行草图

拼接，加载需要配准的点云文件，单击菜单<处理>→<草图拼接>，进入

拼接界面，界面展示基准点云，目标点云。注意：草图拼接加载的数据需

要有重叠区域才能进行拼接。

草图拼接方法一：通过平移设置 x、y、z，旋转设置 xyz 中的上下箭

头进行微调，步长默认为 0.005，调整时界面实时刷新拼接效果

草图拼接方法二：通过界面中调整球来进行平移、旋转设置，整时界

面实时刷新拼接效果

如当前拼接效果满意，点击应用按钮，关闭草图拼接界面，返回到视

图 1，视图 1显示的为配准效果，用户可根据需求点击<机载>→<点云导

出>将配准后的点云文件按所需进行导出。

3.5地形

3.5.1 生成 DEM

本功能主要用于在本地生成相关的 DEM模型文件。在主界面上单击

菜单<地形>→<生成 DEM>，对话框中可以选择需要生成 DEM模型文件

的点云数据，设置生成模型的地面类别和格网大小，其中分辨率大小分为

1：500、1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的格网大小。同时支持

补洞设置，可根据地形来设置补洞半径及三角形边长进行补洞：

1、补洞半径：如果没有点，就查找该点周围多少米范围内的点，取

平均值进行填充，参数设置范围在 1-5米，默认是 3m，如果 DEM存在漏
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洞就调大该参数，最大值是 5米如果漏洞太大，超过了 5米就补不全，需

要调大三角形的边长。

2、三角形边长，生成 DEM时输出的最大三角形边长，如果三角形

的边长大于该值就被删除，参数设置范围在 1-1000米，默认是 10m，如

果补洞半径调整到最大还是存在漏洞，就调大该参数，比如 30,50..

接下来需要设置导出文件的格式，主要有 tif和 img两种。由于本功

能可以对多个点云批量生成 DEM模型文件，因此最后需要选择保存批量

文件的文件夹，点击[确定]之后即可开始生成。生成之后的文件需要手动

在软件中进行加载。

生成 DEM
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生成的 DEM模型文件

3.5.2 生成 DSM

本功能主要用于在本地生成相关的 DSM模型文件。在主界面上单击

菜单<地形>→<生成 DSM>，对话框中可以选择需要生成 DSM模型文件

的点云数据，设置生成模型的地面类别和格网大小，其中分辨率大小分为

1：500、1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的格网大小。接下来需

要设置导出文件的格式，主要有 tif和 img两种。由于本功能可以对多个

点云批量生成 DSM模型文件，因此最后需要选择保存批量文件的文件夹，

点击[确定]之后即可开始生成。生成之后的文件需要手动在软件中进行加

载。
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生成 DSM

3.5.3 生成等高线

本功能主要用于在本地生成相关的等高线模型文件。在主界面上单击

菜单<地形>→<生成等高线>，打开生成等高线对话框，对话框中可以选

择需要生成等高线模型文件的点云数据，选择点云数据所属的地形种类，

设置生成模型的地面点类别、等高线比例和等高距，格等高线比例分别为

1：500、1：1000和 1：2000三种，分别对应不同的等高距。接下来需要

设置导出文件的格式，主要为 dxf格式。由于本功能可以对多个点云批量

生成等高线模型文件，因此最后需要选择保存批量文件的文件夹，点击[确

定]之后即可开始生成。



163

生成等高线

生成的等高线模型文件

3.5.4 生成高程点

本功能主要用于在本地生成相关的高程点信息文本文件，主要包括编
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号、x坐标、y坐标和对应的高程值。在主界面上单击菜单<地形>→<生

成高程点>，对话框中可以选择需要生成高程点文件的点云数据，设置生

成高程点的地面类别和格网大小，格网分辨率大小分为 1：500、1：1000

和 1：2000三种，分别对应不同的格网大小。支持设置高程点样式，主要

为菱形或者矩形，接下来需要设置导出文件的格式，主要为 dat(南方Cass)、

txt(NXYZ)和 xyz(NXYZ)三种文本文件格式。由于本功能可以对多个点云

批量生成文件，因此最后需要选择保存批量文件的文件夹，点击[确定]之

后即可开始生成。

生成高程点
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生成的高程点信息文件

3.5.5 电力点

本功能主要用于提取电力桩点构造断面提取中心以及边线断面并导

出 org格式。在主界面上单击菜单<地形>→<电力点>，点击【视图选点】，

在地图上选取对应的点（支持 hlz, las, dem, xyz），选取的点自动在电力

桩点列表填充并且地图上自动按照选取点进行顺序连线；接下来进行

ORG导出参数设置，包含 DEM采样间隔、断面可忽略最大高差；设置

参数完毕后，手动输入或者通过点击【…】按钮进入文件夹选择框选择

ORG格式数据导出路径；点击【确定】按钮，软件则从 hlz、las、DEM、

xyz 中提取中心断面，在输出路径下导出 org格式文件。如果视图中有可

见的点云和 DEM,那么只用点云来进行提取操作，如果有多个点云，那

么多个点云进行合并来进行提取操作。导入的测量点不在点云和 DEM

的外包盒范围内，日志视图中有错误提示信息。
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电力点

3.5.6 土方计算

在【地形】模块下【土方计算】可以进行土方计算，土方计算主要包

含了单期土方计算和多期土方对比。计算格式支持 HLZ,LAS，Tif可以选

择基础高程，设置范围计算等。

3.5.6.1单期土方计算

单期土方计算，单期土方计算需选择一个点云文件，支持

（HLZ,LAS.TIF）格式。可以选定视图导入的文件，右侧【…】可以从本
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地电脑中导出一个点云文件。基准高程可以通过右侧拉框设置，包括最小

值，最大值，平均值，自选点，自定义。其中，自选点可以从视图上直接

点击获取一个基准高程点；自定义可以手动填入一个高程值作为基准高

程。网格大小可以按照默认设置，网格大小决定了抽稀的密度，这个值越

大，点云抽稀越稀疏，计算精度越低，速度越快，当计算点云数据很大时，

可以适当增加参数大小以获得更快的计算速度。指定范围可以不指定，也

可以指定。指定方式可以是从文件中读取范围点，支.shp , .dxf , .txt格式

文件，也可以从视图中框选范围。点击计算等待会弹出计算结果，计算完

后可以导出计算结果，支持（pdf,html,csv,xls,txt）格式。

单期土方计算
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土方计算结果

3.5.6.2多期对比

多期多方计算至少加入两期数据进行计算，列表右侧“+”可以添加

点云到列表中，默认列表后面的数据参考前一列表的数据，通过上下箭头

调整他们的参考逻辑，“-”可以移除选中数据。网格大小设置抽稀的大

小，和单期数据一样，默认值为 5.范围指定也同单期计算一致。点击计算

等待会弹出计算结果。计算完后可以导出计算结果，支持

（pdf,html,csv,xls,txt）格式。
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多期土方对比

3.6工程应用

<工程应用>菜单用于断面生成，通过导入参考中心线或者视图绘制参

考中心线的方式，生成参考横断面、实测横断面、实测纵断面，同时支持

对实测纵、横断面进行编辑、导出、生成断面图，支持断面法进行土方计

算，支持多期断面对比。

工程应用

3.6.1 一键处理

一键处理用于地形成果导出，根据导入的点云，可以一键导出地形成

果，支持地面点分类、等高线生成、DEM生成、高程点生成，支持根据



170

地形及实际成果要求来对生成的地形成果进行高级设置。

3.6.2 参考中心线

参考中心线提供两种方式生成：支持视图绘制参考中心线，支持导出

参考中心线

3.6.2.1视图绘制

点击视图绘制后，鼠标切换为可绘制矢量状态，通过左键点击选择绘

制的位置，通过右键确认绘制的矢量，视图显示矢量文件，并在左下树节

点显示绘制的参考线

视图绘制

3.6.2.2导入

点击参考中心线->导入，可选择导入中心线、横断面线、自动（纵、

横断面），会将所选择的矢量文件导入到视图，并在左下树节点显示导入

的矢量文件。
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3.6.3 生成参考横断面

绘制或导入参考中心线后，可通过中心线生成参考横断面，提供设置

参数自动生成参考横断面线，手动生成参考横断面线两种方式。

（1）自动生成参考横断面线

自动生成参考横断面

参数设置：支持设置桩号间距，左、右边线长度。

起始里程设置：支持起始里程输入起始里程值、支持自定义坐标输入起点

和终点 XY值设置生成参考横断面的范围、支持视图指定起点三种方式来

设置起始里程。如果选择视图指定起后，点击确定后需要通过鼠标左键选

择参考中心线上的点来确定生成参考横断面的起点。

（2）手动生成参考横断面线
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手动生成参考横断面

支持设置左、右边长度，选择手动生成参考横断面线后，需要通过鼠

标左键选择参考中心线上的点来确定生成参考横断面的位置

自动生成参考横断面效果
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3.6.4 生成实测纵断面

生成实测纵断面界面

支持设置断面宽度、简化阈值，选择点云类别（默认为地面点+地面

中位点）来生成实测纵断面

（1）简化阈值：主要作用于忽略相邻点高差小于此参数的纵断面点

（2）断面宽度：生成断面的宽度值

生成实测纵断面效果

3.6.5 生成实测横断面
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3.6.5.1横断面

生成实测横断面界面

生成实测横断面有多种方式生成：

（1）通过参考中心线->生成实测横断面：可以设置采样步长、断面宽度、

简化阈值、桩号间距、左右边线长度，提供起始里程设置：支持起始里程

输入起始里程值、支持自定义坐标输入起点和终点 XY值设置生成参考横

断面的范围、支持视图指定起点三种方式来设置起始里程。

（2）通过参考中心线->生成参考横断面->生成实测横断面：可以设置采

样步长、断面宽度、简化阈值。其他的设置继承生成参考横断面的设置

（3）通过参考中心线->实测纵断面->生成实测横断面
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生成实测横断面效果

3.6.5.2隧道横断面

生成实测隧道横断面界面

通过参考类型来源的参考横断面设置采样步长，断面宽度，简化阈值

就能生成隧道实测横断面，同时加载到视图。
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生成实测隧道横断面效果

3.6.6 开始编辑

开始编辑界面

点击开始编辑按钮，可点击左下树节点或者视图上待编辑的矢量线对

当前生成的实测纵、横断面进行编辑，软件视图 1高亮显示当前纵断面线

的该段节点，并自动打开剖面视图，并将当前选中纵断面线及纵断面点云

显示到剖面视图中，点击结束编辑按钮，结束纵断面断面编辑功能，并关
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闭剖面视图。

剖面视图中提供了增加节点、删除节点、移动节点、批量删除节点四

个编辑功能。

3.6.7 导出断面

将当前数据生成的实测纵、横断面进行导出。

导出断面界面

用户选择里程文件 dmx、hdm、NFhdm时可以设置【输出里程文件格

式】，但【合并】复选框不能置灰并不可设置，.hdm、.NF-hdm输出的是

横断面数据。.dmx输出的是纵断面数据。

选择 dxf、dwg、shp、dat、csv时可以设置【合并】，但【输出里程

文件格式】置灰并不可设置。
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3.6.8 生成断面图

生成断面图界面

将生成的实测纵、横断面进行断面图生成，可在视图上进行选择断面

展示的位置，支持设置断面生成的行、列间距及列个数。支持生成 dxf dwg

两种格式的断面图。
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生成断面图效果

3.6.9 删除

点击删除按钮，在屏幕上点选、框选矢量实体进行删除。左键选中矢

量线，右键点击确认删除。

支持对参考线、实测纵断面、参考横断面线、实测横断面线进行删除。

若删除参考线，会弹窗提示是否删除实测横断面线、实测横断面线、参考

横断面线。若选是，则删除；否则，不删除。

3.6.10 断面法土方计算

根据选择断面，设置基准高程生成断面法土方计算
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横断面土方计算报告界面

3.6.11 多期断面对比



181

多期断面对比界面

支持对断面数据进行对比并输出对比报告，支持设置基准断面数据，
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以设置的纵断面线为基准来进行多期断面对比输出对比的超挖/欠挖数

据，支持设置指定断面里程，以设置的指定里程来进行多期断面对比输出

对比的超挖/欠挖数据，支持如下几种情况的对比报告导出：

（1）参考中心线、两份数据实测纵断面线的对比导出

（2）参考横断面线、两份数据实测横断面线的对比导出

（3）不勾选参考中心线，两份数据实测横断面线对比导出

（4）不勾选参考横断面线，两份数据实测纵断面线对比导出
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多期断面实测纵横断面对比界面
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多期断面对比报告

3.6.12 左下侧断面树控件
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左下侧断面树控件界面

在工程应用中生成了参考线，参考横断面，实测纵断面，实测横断面

后，会展示在左下侧断面树控件中。支持对节点进行清空、删除、缩放到

等操作：支持对一级、二级节点进行缩放至图层操作，支持清空操作，点

击清空后将断面数据清空。支持对三级节点进行缩放至图层，删除操作。

删除后视图中此实体同步进行删除。同时支持显/隐矢量实体。

3.6.13 隧道超欠挖计算

<隧道超欠挖计算>主要是对超欠挖计算断面模板进行录入，计算。
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用户点击【工程应用】->“隧道超欠挖计算”，软件弹出超欠挖计算界

面，用户点击断面模板列表右键菜单”添加“或列表底部的”添加，再点击

断面模板列表右键菜单”添加“或列表底部的”添加“，软件弹出断面模板录

入界面，用户录入断面模板信息，点击”确定“，软件退出断面模板录入界

面，断面模板列表增加一条断面模板记录。

隧道超欠挖断面模板编辑界面

进行断面匹配，选择需要进行计算的里程，点击计算，会自动生成

dxf 格式的隧道超欠挖报告
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隧道超欠挖界面

隧道超欠挖报告

3.6.14 断面过流面积计算

<断面过流面积计算>主要是基于一个设计高，对生成的实测纵断面进
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行计算过流面积。

用户点击【工程应用】下的【断面面积计算】，显示断面面积计算的

对话框，输入设计高，输入标题，点击确定，生成断面面积计算的报告。

报告中展示基于设计高与纵断面对比图，基于设计高数据的过流面积表及

过流面积图。

断面过流面积计算界面
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纵断面对比图

点云期数编号 测量时间 处理后断面文件 面积

1 20230505101000 CentralAxis1_2023

0505101000

62178.659

2 20240505101000 CentralAxis1_2024

0505101000

61492.461

3 20250505101000 CentralAxis1_2025

0505101000

47509.802

过流面积统计表
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过流面积统计图

3.6.15 断面淤积分析

<断面淤积分析>主要是基于一个选择基准，输入两条断面线，两条参

考线，断面线与参考线相交成一个计算区域，设置分析线间隔及采样间隔，

生成一份断面淤积分析报告。

点击【工程应用】下的【断面淤积分析】，显示断面间横向淤积分析

的对话框，导入两期的原始点云数据，导入两条断面线，格式为 dxf，两

条断面线是相对的，用于包围分区域。导入两条参考线，格式为 dxf，两

条参考线是相交的并且是和断面线相交的。点击【工程应用】下的【断面

淤积分析】，显示断面淤积分析的对话框，选择基准点云，导入两条断面

文件，并显示在三维视图中，导入两条参考线文件，并显示在三维视图中

，设置分析线的间隔，分析线以参考线一为起点，往参考线二的方向，间

隔一定的距离进行划分。点击确定按钮，进行计算，并导出报告。
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断面淤积分析界面
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断面横向淤积统计图

3.7建筑测量

<建筑测量>菜单用于进行点云切片，对切片进行绘图，将绘图数据进

行导出等功能。

3.7.1 点云切片

点击【建筑测量】->“点云切片”按钮，自动显示剖面视图，并弹出

点云切片属性页，属性中显示的内容有：显示/隐藏切片箭头按钮、基准

面（包括 X轴、Y轴、Z轴、任意三点）、选点界面包括 xyz 的值和选点

按钮、绘图按钮、关闭按钮，选点界面的坐标默认为点云 xyz 的平均值，

支持三点定基准面，X轴、Y轴、Z轴确定平面两种方式

确定平面后，可通过选点方式在视图上进行选点，或者通过手动输入
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点坐标在显示框中来进行选点，输入数值后按 Enter键修改参数生效

同时可自定义切片的厚度值，输入即生效，会将输入厚度值显示在剖

面视图及绘制窗口。

点击绘图，跳转到绘图界面，对当前的切片进行绘图操作。

点云切片界面

3.7.2 导出

点击【建筑测量】->“导出”按钮，跳转出导出界面，对当前绘制的

矢量文件进行导出，支持合并导出，输出格式运行 DXF、DWG两种，导

出选项支持三维、二维两种。同时支持将绘制的切片按指定的 las、rcp格

式进行导出。
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导出界面

3.8堆体

3.8.1 点云清理

点云清理主要是对要进行土方计算的数据进行噪点滤波及地面点滤

波，在主界面上点击菜单 <堆体> → <点云清理>弹出点云清理对话框，

根据点云列表中填充并勾选的点云按设置的噪点滤波、地面点滤波进行去

噪及分类。点击噪点滤波右侧高级设置，会将噪点滤波的参数放开，用户

可根据需求进行勾选及调参。点击地面点滤波右侧高级设置，会将地面点
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滤波的参数放开，用户可根据实际地形来设置地形参数。设置完成后点击

确定，将会将数据按客户设置来进行去噪及分类。

点云清理界面

3.8.2 范围线自动识别
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范围线自动识别主要是对要进行量测的堆体进行范围线堆体的自动

识别，用户点击【堆体】->“范围线自动识别”，软件弹出范围线自动识

别界面，默认停靠主界面右侧面板，用户选择点云文件，选择点云类别，

输入堆体最小面积，点击“确定”，软件进行范围线自动识别，显示进度，

识别完成后自动保存 dxf文件，保存后自动弹出保存的文件夹。

如果识别出范围线不满足需求，同时支持手动对范围线进行添加点、

移动点、删除点、批量删除点操作。

范围线自动识别界面

3.8.3 单期方量计算

用户点击【堆体】->“单期方量计算”软件弹出单期方量计算界面，

默认停靠主界面右侧面板，用户选择或输入界面上各参数，点击计算，软

件进行方量计算，显示进度，计算完成后弹出界面显示计算结果。
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单期方量计算

3.8.4 多期方量计算

用户点击【堆体】->“多期方量计算”软件弹出多期方量计算界面（如

果是多期方量计算，点云数据不少于 2个），默认停靠主界面右侧面板，

用户选择或输入界面上各参数，点击计算，软件进行方量计算，显示进度，

计算完成后弹出界面显示计算结果。
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多期方量计算

3.9绘图

<绘图>菜单用于添加各类点、线、面实体，对实体进行删除、线打断、

两点打断、连接、复制、延伸、平滑等操作，绘制实体时可选择图层及编

码属性，支持对各类点、线、面实体查看属性
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绘图界面

3.9.1 查看属性

查看属性界面

点击【绘图】->“查看属性，选择一条参考中心线、或实测纵断面线、

或参考横断面线、或实测横断面线，在【布局】中【属性面板】打开的情

况下显示【属性面板】界面。可以对颜色、图层、线型、线宽进行编辑，

长度和面积不可编辑。

3.9.2 添加点

点击【绘图】->“添加点”或快捷工具栏“添加点”，下拉框选择图

层、编码，左键点击视图上添加点的位置

3.9.3 添加线
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点击【绘图】->“添加线”或快捷工具栏“添加线”，下拉框选择图

层、编码，左键依次点击视图添加线的节点，右键结束添加线

3.9.4 添加矩形

点击【绘图】->“添加矩形”或快捷工具栏“添加矩形”，下拉框选

择图层、编码，左键点击视图添加矩形的起点，移动鼠标，然后左键单击

添加矩形的对角点，结束添加矩形

3.9.5 添加任意矩形

点击【绘图】->“添加任意矩形”或快捷工具栏“添加任意矩形”，

下拉框选择图层、编码，左键点击视图添加任意矩形的起点，移动鼠标，

然后左键单击添加矩形的结束的点，再左键点击矩形的对角，结束添加任

意矩形

3.9.6 添加多边形

点击【绘图】->“添加多边形”或快捷工具栏“添加多边形”，下拉

框选择图层、编码，在图面点击鼠标左键添加多边形节点，右键结束绘制，

多边形自动首尾闭合不填充，完成绘制单个多边形实体

3.9.7 添加圆

点击【绘图】->“添加圆”或快捷工具栏“添加圆”，下拉框选择图

层、编码，在在图面点击鼠标左键添加圆形节点，选择节点为圆弧上经过

位置，添加三个节点进行判断结束绘制命令，选择的三个点组成的三角形

需为锐角三角形，判断圆的内接三角形符合要求后将绘制的圆提交保存至

对应矢量文件中
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3.9.8 添加圆弧

点击【绘图】->“添加圆弧”或快捷工具栏“添加圆弧”，下拉框选

择图层、编码，在视图内点击鼠标左键添加圆弧节点，添加三个节点后进

行判断结束单次圆弧绘制；通过选取的三点绘制经过三点构成的圆弧，将

选择的图层和 Cass编码写入新增实体

3.9.9 删除

点击【绘图】->“删除”，然后选择要删除的实体，选择时，可以鼠

标左键单选，或者框选，如果选择错了，或者选多了，或者选少了，可以

按住 ctrl键进行点选或者框选，进行增加或者减少选择，选择完成后，单

击右键，完成删除操作。

3.9.10 线打断

点击【绘图】->“线打断”或快捷工具栏“线打断”，单选或框选，

选择单数或者复数的封闭线（面）实体，对相交线实体进行打断，并去除

在封闭面内的部分，得到新线段和截断后原线段

3.9.11 两点打断

点击【绘图】->“两点打断”或快捷工具栏“两点打断”，通过鼠标

左键单击选择阈值范围内最近的线实体，并根据点选位置直接指定线上第

一点，鼠标左键单击选择线上第二点位置，将线按两点位置打断成三段，

去除两点中间部分，保留剩余两部分，得到新增线对象和截断后原实体，

并提交修改至矢量数据中

3.9.12 连接
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点击【绘图】->“连接”或快捷工具栏“连接”，左键点选线的一端，

左键点选另一条线的一端 ，进行连接

3.9.13 复制

点击【绘图】->“复制”或快捷工具栏“复制”，左键点选需要复制

的实体，移动鼠标，再点击左键进行复制

3.9.14 延伸

点击【绘图】->“延伸”或快捷工具栏“延伸”，在图面上鼠标左键

单击选择需要延伸的线实体，并根据点选位置判断距离线的首尾断点的距

离，以近的一端作为延伸起点，在图面上鼠标左键单击选择另一个线实体

作为需要延伸至相接的目标实体，根据选择需要延伸的线实体选定的端点

和上一点方向（曲线或圆弧折线化后取上一个节点和断点形成切线方向）

进行延伸，与目标线实体得到交点，并把待延伸线实体增加该交点位置作

为新的端点位置，将延伸完成后的线实体提交修改至矢量数据中

3.9.15 平滑

点击【绘图】->“平滑”或快捷工具栏“平滑”，左键点选或框选需

要平滑的线实体，如果选择错了，或者选多了，或者选少了，可以按住

ctrl键进行点选或者框选，进行增加或者减少选择，选择完成后单击右键，

完成平滑操作。

3.10视图

<视图>菜单主要控制主视图浏览显示，包括浏览、渲染以及其他显示功能。
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3.10.1 视图浏览

3.10.1.1飞行浏览

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈飞行浏览〉,即可在主三维视图中

按照三维模式进行点云浏览。如在主三维视图区域内，按住左键，移动鼠

标，进行视图旋转，放开鼠标，完成旋转操作。滑动鼠标滚轮，进行视图

放大缩小，按住鼠标中键，移动鼠标进行视图拖动平移，放开鼠标中键完

成平移操作。

飞行浏览

3.10.1.2缩放全图

<缩放全图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈缩放全图〉, 或者在视图标题栏上单击按钮 ，主视图中会对加载显

示的点云进行全图显示。
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缩放全图

3.10.1.3全屏显示

在主界面上单击菜单<视图>→<全屏显示>，或者常用工具栏中的

按钮，主视图会覆盖整个屏幕进行全屏显示，按 ESC键可以退出全屏显

示。

3.10.1.4旋转中心

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈旋转中心〉, 在点云视图中选取旋

转中心的位置，视图中的点云即可按照新选定的旋转中心进行旋转操作。

3.10.1.5二维视图

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈二维视图〉, 或者常用工具栏中的

按钮，在点云视图中的浏览操作锁定在二维状态，同时解除三维视图状

态。

3.10.1.6三维视图

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈三维视图〉, 或者常用工具栏中的
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按钮，在点云视图中的浏览操作锁定在三维状态，同时解除二维视图状

态。

3.10.1.7拉框放大

在主界面上单击菜单〈视图〉→<拉框放大>，在点云视图中按下鼠标

左键并移动，绘制出一个矩形框之后，视图将放大至仅显示该矩形框内的

点云数据。

3.10.1.8拉框缩小

在主界面上单击菜单〈视图〉→<拉框缩小>，在点云视图中按下鼠标

左键并移动，绘制出一个矩形框之后，视图将以该矩形框为中心进行缩小

操作。

3.10.1.9俯视图

<俯视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈俯视图〉, 或者在视图窗口标题栏上单击按钮 ，主视图中会对加载

显示的点云按俯视图来显示。

3.10.1.10底视图

<底视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈底视图〉, 或者在常用工具栏上单击按钮 ，主视图中会对加载显示

的点云按底视图来显示。
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3.10.1.11左视图

<左视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈左视图〉, 或者在常用工具栏上单击按钮 ，主视图中会对加载显示

的点云按左视图来显示。

3.10.1.12右视图

<右视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈右视图〉, 或者在视图窗口标题栏上单击按钮 ，主视图中会对加载

显示的点云按右视图来显示。

3.10.1.13前视图

<前视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈前视图〉, 或者在常用工具栏上单击按钮 ，主视图中会对加载显示

的点云按前视图来显示。

3.10.1.14后视图

<后视图>工具在飞行浏览模式下可用。在主界面上单击菜单〈视图〉

→〈后视图〉, 或者在常用工具栏上单击按钮 ，主视图中会对加载显示

的点云按后视图来显示。

3.10.2 渲染

3.10.2.1高程渲染

主界面上的菜单〈视图〉→〈高程渲染〉按钮分为箭头和图标两个部
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分。点击箭头部分时会弹出下拉菜单，。在菜单中点击<高程渲染设置>，

弹在对话框中可以选择点云渲染采用的色带。设置完成之后，点击<确定>

即可完成设置，若当前视图为高程渲染，则立即更新其渲染颜色。点击<

视图〉→〈高程渲染〉按钮图标部分，或者视图窗口标题栏中的 按钮，

将按照设置的色带颜色将当前选中视图中的点云按照高程进行渲染。多视

图中的每个视图采用独立的高程渲染设置。

高程渲染

高程渲染设置

3.10.2.2强度渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈强度渲染〉, 或者视图窗口标题栏

中的 按钮，当前选中视图的点云会显示为按强度值来渲染
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强度渲染

3.10.2.3单色渲染

主界面上的菜单〈视图〉→〈单色渲染〉按钮分为箭头和图标两个部

分。点击箭头部分时会弹出下拉菜单。在菜单中点击<单色渲染设置>，在

对话框中可以设置当前软件中加载的每个文件对应的单色渲染颜色。设置

完成之后，点击<应用>即可完成设置，同时所有属于单色渲染的视图中立

即更新渲染颜色，点击<重置颜色>可以将所有颜色设置恢复为默认。点击

〈视图〉→〈单色渲染〉按钮图标部分，或者视图窗口标题栏中的 按钮，

将当前选中视图中的点云按照设置的颜色进行单色渲染。

单色渲染

单色渲染设置
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3.10.2.4分类渲染

主界面上的菜单〈视图〉→〈分类渲染〉按钮分为箭头和图标两个部

分。点击箭头部分时会弹出下拉菜单，。在菜单中点击<分类渲染设置>，，

在对话框中提供了 25种点云类别，可以设置每种类别的颜色，通过左侧

的勾选框设置是否渲染该类别。设置完成之后，点击<确定>即可完成设置，

同时所有属于分类渲染的视图中立即更新渲染颜色，点击<重置颜色>可以

将所有颜色设置恢复为默认。点击〈视图〉→〈分类渲染〉按钮图标部分，

或者视图窗口标题栏中的 按钮，将当前选中视图中的点云按照其包含的

类别种类的对应颜色进行渲染。

分类渲染
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分类渲染设置

3.10.2.5航带渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈航带渲染〉, 或者视图窗口标题栏

中的 按钮，当前选中视图中的点云会显示为按航带来渲染。
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航带渲染

3.10.2.6回波渲染

主界面上的菜单〈视图〉→〈回波渲染〉按钮分为箭头和图标两个部

分。点击箭头部分时会弹出下拉菜单。在菜单中点击<回波色带设置>，在

对话框中可以对单次回波、首次回波、中间次回波和末次回波的颜色进行

设置。设置完成之后，点击<确定>即可完成设置，若当前视图属于回波渲

染，则立即更新其渲染颜色。点击〈视图〉→〈回波渲染〉按钮图标部分，

或者视图窗口标题栏中的 按钮，将当前选中视图中的点云按照设置的颜

色进行回波渲染。多视图中的每个视图采用独立的回波渲染设置。

回波渲染
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回波渲染设置

3.10.2.7RGB渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈RGB渲染〉, 或者视图窗口标题栏

中的 按钮，主视图中的点云会显示为按真彩色来渲染。

RGB渲染

3.10.2.8循环高程渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈循环高程渲染〉, 主视图中的点云

会显示通过循环高程来渲染。
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循环高程渲染

3.10.2.9 EDL渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈EDL渲染〉,或者常用工具栏中的

按钮，对点云进行渲染的时候进行轮廓可视化加强。

EDL渲染轮廓加强
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3.10.2.10混合渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈混合渲染〉,或者常用工具栏中的 按

钮，对点云进行渲染的时候进行高程+强度渲染。

混合渲染

3.10.2.11X-Ray渲染

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈X-Ray〉,对点云进行渲染的时候进行

X-Ray渲染。

X-Ray渲染
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3.10.3 其他

3.10.3.1环境光、亮度、对比度、饱和度

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈环境光、亮度、对比度〉，对点云

按当前环境来设置环境光、亮度、对比度及饱和度。

3.10.3.2显示透明度

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈显示透明度〉，或者常用工具栏中

的 按钮，当前选中视图中会对加载显示的点云显示透明度的设置。再次

单击菜单〈视图〉→〈显示透明度〉取消显示透明度的设置。

显示透明度

3.10.3.3点大小

在主界面上滑动菜单〈视图〉→〈点大小〉滑块，主视图中点云的大

小随着滑块的移动而改变，滑块从左到右对应点云由小到大。
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点大小滑块

点大小设置为最小
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点大小设置为最大

3.10.3.4同步到视图

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈同步到视图〉,弹出同步到视图对

话框。在主视图加载多个点云，点击同步到视图菜单，弹出对话框，选择

视图，渲染方式，需要同步的点云，点击应用，会把选择的点云同步显示

在指定的视图。如果选择渲染方式为分类渲染，可以支持设置类别可见性。
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同步到视图

3.10.3.5卷帘

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈卷帘〉，按着 Shift键，鼠标左键拖动，

绘制出矩形框，松开鼠标就将绘制区域遮挡。
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卷帘

3.10.3.6轨迹漫游

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈轨迹漫游〉,弹出漫游设置对话框。
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漫游设置

设置时间、帧率，选择是否录屏，选择保存录像的路径，点击[绘制

漫游路线]，在视图中点击鼠标左键选择漫游路径节点。

选择漫游路径

点击[开始漫游]，会全屏显示漫游。
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三维漫游

三维漫游结束后，录像保存在选择的路径。

3.10.3.7视图联动

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈视图联动〉。通过勾选需要联动的

视图，点击[确定]。勾选的视图窗口在浏览过程中即可实现同步操作。再

次点击〈视图联动〉即可取消联动。

视图联动
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3.10.3.8视图截图

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈视图截图〉，在屏幕任意位置按下

鼠标左键并移动，绘制出矩形框，点击[另存为]按钮即可将矩形框进行截

图保存。

视图截图

3.10.3.9切换视角

在主界面上单击菜单〈视图〉→〈切换视角〉，会弹出视角点坐标，

此时有两种方式进行切换视角。

（1）可点击轨迹选点按钮后选择屏幕上显示的轨迹点，就会切换到

轨迹点视角进行浏览点云，可通过键盘上下箭头来站在视角位置进行前进

/后退来浏览点云

（2）可点击点云选点按钮后点击屏幕上显示的点云，就会切换到所

选点云视图进行浏览点云
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切换视角

3.11工具

3.11.1 剖面视图

在主界面上点击菜单 <处理> → <剖面视图>，主视图中新增剖面视

图窗口，菜单中新增剖面选项菜单。

3.11.2 量测工具

3.11.2.1量测三维距离

在主界面上单击菜单<工具>→<量测三维距离>，在视图中点击鼠标

左键即可在三维视图中选择量测线绘制节点，视图上实时显示距离数据，

量测的三维线段及量测到的距离数据在视图中显示，双击鼠标左键即可结

束量测线绘制。再次点击<量测三维距离>即可取消绘制并删除视图中所有

量测线。



224

量测三维距离

3.11.2.2量测二维距离

在主界面上单击菜单<工具>→<量测二维距离>，在视图中点击鼠标

左键即可在二维视图中选择点云绘制节点，视图上实时显示距离数据，量

测的二维线段及量测到的距离数据在视图中显示，双击鼠标左键即可结束

量测线绘制。再次点击<量测二维距离>即可取消绘制并删除视图中所有量

测线。

注意：量测二维距离节点必须选在点云上，量测的二维距离为两点之

间的水平面距离，高程不计入计算。
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量测二维距离

3.11.2.3量测视角距离

在主界面上单击菜单<工具>→<量测视角距离>，在视图中点击鼠标

左键即可在二维视图中选择绘制节点，视图上实时显示距离数据，双击鼠

标左键即可结束量测线绘制。再次点击<量测视角距离>即可取消绘制并删

除视图中所有量测线。

注意：量测视角距离节点不用选在点云上，量测的距离为当前视角下

所选择两点之间的视图平面上的二维距离

3.11.2.4量测点密度

在主界面上单击菜单<工具>→<量测点密度>，在视图中按下鼠标左

键并拖动，绘制矩形框框选想要计算密度的范围，抬起鼠标左键后，在视

图上实时显示框选范围内的点密度数据。再次点击<量测点密度>即可取消

绘制并删除视图中所有量测线。

量测点密度
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3.11.2.5量测坡度

在主界面上单击菜单<工具>→<量测坡度>，在视图中点击鼠标左键

分别选择需要计算坡度的两点，绘制的坡度值在视图上实时显示。再次点

击<量测坡度>即可取消绘制并删除视图中所有量测线。

量测坡度

3.11.2.6量测角度

在主界面上单击菜单<工具>→<量测角度>，在视图中点击鼠标左键

分别选择需要计算角度的两点，绘制的角度值在视图上实时显示。再次点

击<量测角度>即可取消绘制并删除视图中所有量测线。

量测角度
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3.11.2.7量测高度

在主界面上单击菜单<工具>→<量测高度>，在视图中点击鼠标左键

分别选择需要计算高度的两点，绘制的高度值在视图上实时显示。再次点

击<量测高度>即可取消绘制并删除视图中所有量测线。

量测高度

3.11.2.8量测面积

在主界面上单击菜单<工具>→<量测面积>，在视图中不同位置点击

鼠标左键绘制出多边形，双击鼠标左键结束绘制，多边形内的面积值在视

图上实时显示。再次点击<量测面积>即可取消绘制并删除视图中所有量测

面。
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量测面积

3.11.2.9量测体积

在主界面上单击菜单<工具>→<量测体积>，在视图中不同位置点击

鼠标左键绘制出多边形，双击鼠标左键结束绘制之后，弹出量测体积设置

对话框，窗口中可以对格网尺寸、基准高度进行设置，其中基准高度可以

在下拉框中选择平均值、最小值、最大值和自定义四种方式进行赋值。点

击[确定]按钮，多边形内的体积值在视图上实时显示。再次点击<量测体

积>即可取消绘制并删除视图中所有量测线。

量测体积设置



229

量测体积

3.11.2.10量测表面积

在主界面上单击菜单<工具>→<量测表面积>，在视图中不同位置点

击鼠标左键绘制出多边形，双击鼠标左键结束绘制，设置格网尺寸，点击

确定，多边形内的表面积值在视图上实时显示。再次点击<量测表面积>

即可取消绘制并删除视图中所有量测面。
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量测表体积

3.11.2 选择工具

3.11.2.1圆形选择

在主界面上单击菜单<工具>→<圆形选择>，在视图中点击鼠标左键

确定圆心位置，移动鼠标至合适的半径后再次点击鼠标左键绘制出圆形

框，圆形内的点就会处于选中状态并改变颜色，选中状态的点云颜色可在

<文件>→<系统设置>→<选中点颜色>进行设置。
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圆形选择

3.11.2.2任意矩形选择

在主界面上单击菜单<工具>→<任意矩形选择>，在视图中点击鼠标

左键绘制出一条线，再次点击鼠标左键后绘制出矩形框，矩形内的点就会

处于选中状态并改变颜色，选中状态的点云颜色可在<文件>→<系统设

置>→<选中点颜色>进行设置。

任意矩形选择
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3.11.2.3正矩形选择

在主界面上单击菜单<工具>→<正矩形选择>，在视图中点击鼠标左

键绘制出一条线，再次点击鼠标左键后绘制出矩形框，矩形内的点就会处

于选中状态并改变颜色，选中状态的点云颜色可在<文件>→<系统设

置>→<选中点颜色>进行设置。

正矩形选择

3.11.2.4多边形选择

在主界面上单击菜单<工具>→<多边形选择>，在视图中不同位置点

击鼠标左键绘制出多边形，双击鼠标左键结束绘制，多边形内的点就会处

于选中状态并改变颜色，选中状态的点云颜色可在<文件>→<系统设

置>→<选中点颜色>进行设置。
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多边形选择

3.11.2.5单次选择

在主界面上单击菜单<工具>→<单选>，此时视图中的点云为仅选择

状态，每次选择点云会取消上次选择的点云。

3.11.2.6增加选择

主界面上单击菜单<工具>→<增选>，在视图中选择的点云为增加选

择点云状态，选中的点云均设置为选中状态。

3.11.2.7减少选择

主界面上单击菜单<工具>→<减选>，在视图中选择的点云为减少选

择点云状态，选择的点云中若存在已处于选中状态的点云时，取消其选中

状态。
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3.11.2.8内裁切

主界面上单击菜单<工具>→<内裁切>，当前视图中仅保留选中状态

的点云。

内裁切

3.11.2.9外裁切

主界面上单击菜单<工具>→<外裁切>，当前视图中仅保留非选中状

态的点云。

外裁切
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3.11.2.10取消裁切

主界面单击菜单<工具>→<取消裁切>，取消内裁切与外裁切，显示

所有点云。

3.11.2.11导出裁切

导出裁切的作用是将裁切之后的点云单独导出为文件。主界面单击菜

单<工具>→<导出裁切>，对话框中可以设置导出点云的类别、输出点云

格式、输出格式版本和输出路径。点击[>>]按钮和[属性]按钮，其中可以

对导出类别和导出属性分别进行选择和设置。

导出裁切



236

导出类别与属性

3.11.2.12三维裁切

在主界面上点击菜单 <工具> → <三维裁切>，视图右上角弹出三维

裁切菜单对话框，拖动六个面旁边的箭头，裁切包围盒的大小会随之变化，

同时，在裁切包围盒外的点云会隐藏，滚动六个面旁边的圆环，裁切包围

盒会绕着箭头进行旋转，同时，在裁切包围盒外的点云会隐藏。

点击创建按钮，树控件上新增一个点云节点，新增的点云节点的名称

为“原点云名称+裁切”

点击关闭按钮，对话框关闭，视图中的裁切包围盒、箭头以及圆环消

失。原始点云全部显示出来。

同时也支持手动输入最小值及最大值，进行创建的操作。
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三维裁切

3.11.3 选点工具

3.11.3.1单点查询

在主界面上点击菜单 <工具> → <单点查询>，然后在点云视图中点

击需要查询的点云，显示点云的详细信息，该信息包括：三维坐标、RGB、

强度、类别以及 GPS时间，点击[复制]可以将点信息复制到剪贴板，用户

可以根据需要进行粘贴。



238

查询点云详细信息

3.11.3.2多点查询

在主界面上点击菜单 <工具> → <多点查询>，同时弹出对话框，然

后在点云视图中点击需要查询的点云。

多点查询弹窗

点击视图中的点云，在多点查询弹窗中会显示查询到的点云基本属性

信息，包括：三维坐标、RGB、强度、类别以及 GPS时间，同时在工作

区点云节点下增加标签，单击工作区中的标签或多点查询弹窗中的标签
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行，视图中查询的点云处于高亮状态，点 pt1为红色显示。

多点查询显示

3.11.3.3 POS点查询

加载 POS轨迹文件。在主界面上单击菜单〈工具〉→ < POS点查询>,

“查询 POS点”工具被激活，光标变成选点状态【 】，然后在 POS轨迹

中点击需要查询的 POS点，显示所查询 POS点的详细信息，点击按钮【复

制】可以将点信息复制到剪贴板。

点详细信息对话框
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3.11.3.4测量点标注

在主界面上单击菜单<工具>→<测量点标注>，可以在三维视图中选

择一个特征点，点击鼠标左键，会弹出新建标注点的对话框，里面已有点

的信息，可手动进行命名备注。然后点击 [添加标注] 完成标注点选取。

新建标注点对话框

点标注

添加标注点后将会自动加载到工作区的标注图层。右键单击标注点名

称，弹出对话框点击移除，工作区中的标注点名称和视图中的标注点被移

除。
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图层中标注点

在标注节点上点击鼠标右键，在菜单中选择<保存数据> ，可以将当

前标注图层下的所有标注点信息保存至文件。点击菜单中的<导入数据>

即可将已保存的标注点信息重新加载到视图和工作区。

标注点的保存与导入

3.12.4 其他工具
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3.12.4.1点云格式转换

在主界面上点击菜单 <工具> → <点云格式转换>，同时弹出对话框，

点云列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需要进行格式转换的文

件，[合并导出]勾选框可以设置是否合并多个输入文件进行导出，下面可

以选择导出文件的格式、格式版本和输出文件路径。点击[属性]按钮，其

中可以选择导出文件的属性，点击[确定]之后即可完成导出。

点云格式转换

点云格式转换属性
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3.12布局

3.12.1 图层管理

用户可根据需求显示/隐藏图层管理面板，勾选代表显示，取消代表隐藏

3.12.2 属性面板

用户可根据需求显示/隐藏属性面板，勾选代表显示，取消代表隐藏

3.12.3 工具箱

用户可根据需求显示/隐藏工具箱面板，勾选代表显示，取消代表隐藏

3.12.4 信息输出

用户可根据需求显示/隐藏信息输出面板，勾选代表显示，取消代表隐藏

3.12.5 欢迎界面

用户可根据需求显示欢迎界面，点击复选框则弹出欢迎界面

3.13帮助

3.13.1 帮助

用户点击帮助按钮，调出软件使用说明书

3.13.2 注册



244

可通过此界面对软件进行注册码注册，也可通过试用账号进行试用申请

3.14剖面视图

剖面菜单默认情况下隐藏，在主界面上单击菜单<工具>→<剖面视

图>→<垂直剖面>或<水平剖面>后自动弹出剖面视图和剖面缓冲区设置

窗口，剖面视图与主视图并排显示。

垂直剖面：对当前点云俯视面一定平面范围呈垂直方向切割开，显示

剖面点云。

水平剖面：对当前点云正视面按某一高度范围呈水平方向切割开，显

示剖面点云。

缓冲区：缓冲区可设置剖面宽度/厚度，缓冲区前√选则固定该设置

参数。

图 3-150剖面编辑菜单

选择垂直剖面/水平剖面

3.14.1 绘制剖面

单击菜单<工具>→<剖面视图>→<垂直/水平剖面>，进入剖面编辑菜

单后在点云视图中先确定剖面线，然后确定剖面的缓冲区大小，剖面操作

分两步完成：
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1、鼠标左键点击起点和终点确定剖面线(剖面标识)。如果已经设置了固

定大小的缓冲区，则此时软件将自动沿着剖面线生成缓冲区，用黄色虚线

框表示，无需进行步骤 2；

2、未设置固定大小缓冲区时，垂直/水平剖面线移动鼠标，点击鼠标左键

后确定剖面缓冲区的大小。

绘制完成之后，在剖面视图窗口中将显示得到的剖面视图。

视图绘制剖面线和缓冲区

剖面视图显示
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3.14.2 下移剖面

单击菜单<剖面>→<下移剖面>图标部分，剖面按照给定步长进行下

移，下移操作后自动更新剖面视图。单击菜单<剖面>→<下移剖面>箭头

部分，在下拉菜单中点击<步长设置>，在弹出的的窗口中设置固定步长的

大小。

步长设置

3.14.3 上移剖面

剖面上移操作和剖面下移操作一致，操作结构和下移操作相反。

3.14.4 移动剖面

单击菜单<剖面>→<移动剖面>，在点云主视图中通过鼠标移动之前

绘制的剖面标识，鼠标释放后剖面编辑视图自动更新显示。

3.14.5 旋转剖面

单击菜单<剖面>→<旋转剖面>箭头部分，在弹出的菜单中点击<旋转

设置>，设置当前剖面的旋转角度，关闭窗口后单击菜单<剖面>→<旋转

剖面>图标部分，剖面视图将按照设置的角度旋转，剖面编辑视图自动更

新新的剖面视图。
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剖面旋转设置

3.14.6 扩展剖面

单击菜单<剖面>→<扩展剖面>箭头部分，在弹出的菜单中点击<扩展

设置>，设置剖面的扩展长度，关闭窗口后单击菜单<剖面>→<扩展剖面>

图标部分，剖面视图将按照设置的长度扩展，剖面编辑视图自动更新新的

剖面视图。

剖面扩展设置

3.14.7TIN

3.14.7.1构建 TIN

构建 TIN 功能针对当前已经显示的点云中的地面点，可以实现 TIN

的浏览以及点云和 TIN 的同步编辑。加载分块点云，点击 TIN-构建 TIN，

勾选要构建 TIN 的点云，点击确定，等待一段时间，TIN 构建完成，可

按和浏览点云同样方法浏览 TIN。
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3.14.7.2清除 TIN

可点击清除 TIN 对构建的 TIN 进行清除。

3.14.8 隐藏 TIN

可对当着构建并显示的 TIN 进行隐藏

3.14.9TIN 模式

支持三种模式渲染：三角模模式、点模式、实体模式

3.14.10 TIN 渲染

支持两种渲染方式：单色渲染、高程渲染

3.14.11 光照

可手动设置关照开/关两种效果

3.14.12 手工分类

手动分类主要通过手动选择的方式对点云的所属类别进行编辑和修改，主

要包括：折线上分类、折线下分类、折线间分类、多边形分类、画刷分类

和单点分类。

3.14.12.1折线上分类

单击菜单<剖面>→<折线上分类>，对话框中需要设置初始类别和目

标类别，单击[>>]按钮，选择类别对话框中可以对初始类别进行多选。
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分类设置

选择类别

选择完成之后，关闭分类设置对话框。在剖面视图上任意位置单击鼠标左

键并拖动鼠标，绘制出折线框。绘制过程中单击鼠标右键可重新绘制，双

击鼠标左键结束折线绘制之后，位于折线框内部的点云中，所有属于初始

类别的点云的类别将被设置为目标类别。
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折线上分类

3.14.12.2折线下分类

操作步骤与<折线上分类>一致，绘制的折线框方向向下。

折线下分类

3.14.12.3折线间分类

操作步骤与<折线上分类>一致，在分类设置窗口中需要设置折线框的

上容差和下容差，容差越大时绘制出的折线框越宽。位于两折线之间的点

云中，所有属于初始类别的点云的类别将被设置为目标类别。
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折线间分类设置

折线间分类

3.14.12.4多边形分类

操作步骤与<折线上分类>一致。位于折线框内部的点云中，所有属于

初始类别的点云的类别将被设置为目标类别。
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多边形分类

3.14.12.5画刷分类

单击菜单<剖面>→<画刷分类>，在弹出的对话框中除了设置初始类

别和目标类别之外，还需要设置画刷半径。

画刷分类设置

关闭画刷分类对话框，在剖面视图中任意位置按下鼠标左键不动，此

时鼠标光标将变为与画刷半径一致的圆形，按住鼠标左键不动，移动鼠标

之后抬起鼠标左键，此时光标的圆形扫过的点云数据中所有属于初始类别

的点云的类别将被设置为目标类别。
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画刷分类

3.14.12.6单点分类

单击菜单<剖面>→<单点分类>，在剖面视图中任意选择一点之后，

选择的点被红色的十字光标标记，同时弹出单点分类对话框，对话框中可

以对点的各项属性进行修改，包括坐标、颜色、强度值、所属类别和 GPS

时间，点击[修改]按钮之后，修改后的效果将立即在视图中更新。

单点分类



254

3.14.12.7撤销编辑

对已做手工分类未保存的分类，可点击撤销按钮进行撤销

3.14.12.8保存编辑

单击菜单<剖面>→<保存编辑>，在弹出的对话框中点击[是]，即可将

剖面菜单中的各项功能处理之后的点云数据进行保存。

3.14.12.9退出

单击菜单<剖面>→<退出>，退出剖面编辑，隐藏剖面编辑菜单。

3.15 工具箱

3.15.1 数据处理

3.15.1.1提取

提取工具可以根据若干条件对数据进行筛选并生成新的数据文件。

3.15.1.1.1类别提取

类别提取工具可以根据用户选择提取的类别，提取该类别的所有点

云，勾选合并导出，可以将数据保存在一个文件中。可选择多个点云文件

进行操作。

点击<工具箱>→<数据处理>→<提取>→<类别提取>，同时弹出对话

框，点云文件列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需要进行类别

提取的点云文件，支持添加点云文件、移除点云文件；勾选合并导出，将

提取的点云合并为一个文件进行导出；选择需要导出的类别，支持选择多
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个类别；选择需要的输出格式（hlz、las、xyz）；输出路径默认存放在 POO

路径下，支持修改为自定义路径，点击[确定]，开始进行类别提取，提取

完成后，信息输出中会有提示信息。

类别提取

3.15.1.1.2回波提取

回波提取工具可以根据用户选择的回波类型，提取该回波的所有点云

数据保存在一个文件中。

点击<工具箱>→<数据处理>→<提取>→<回波提取>，同时弹出对话

框，点云文件列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需要进行回波

提取的点云文件，支持添加点云文件、移除点云文件；勾选合并导出，将

提取的点云合并为一个文件进行导出；选择需要导出的回波类型，支持选
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择多个类别；选择需要的输出格式（hlz、las、xyz）；输出路径默认存放

在 POO路径下，支持修改为自定义路径，点击[确定]，开始进行回波提

取，提取完成后，信息输出中会有提示信息。

回波提取

3.15.1.1.3 高程提取

高程提取工具可以根据用户输入提取的高程范围，提取该范围内的所

有点云数据保存在一个文件中。

点击<工具箱>→<数据处理>→<提取>→<高程提取>，同时弹出对话

框，点云文件列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需要进行高程

提取的点云文件，支持添加点云文件、移除点云文件；勾选合并导出，将

提取的点云合并为一个文件进行导出；输入需要导出的高程值范围；选择
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需要的输出格式（hlz、las、xyz）；输出路径默认存放在 POO路径下，

支持修改为自定义路径，点击[确定]，开始进行高程提取，提取完成后，

信息输出中会有提示信息。

高程提取

3.15.1.2 处理

3.15.1.2.1剔除航带边缘点

在主界面上点击 <工具箱> →<数据处理>→<处理>→<剔除航带边

缘点>，同时弹出对话框，点云文件列表中列出当前软件中加载的点云文

件，勾选需要进行剔除航带边缘点的文件，点击[开始执行]，剔除完成后，

弹出“是否加载裁切后的点云”提示，点击是，将剔除后的点云加载到视
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图中。如果处理的是 hlz数据，处理后生成的点云为 hlz3.4版本。

剔除航带边缘点

3.15.1.2.2剔除冗余数据

在主界面上点击<工具箱> →<数据处理>→<处理>→<剔除冗余数

据>，同时弹出对话框，选择原始照片 POS文件、存放原始照片 POS目

录；设置点数阈值、角度阈值；点击[裁切预览]可以查看 POS的裁切效果，

如果裁切无误，点击[数据剔除]按钮，将相片 POS中无效数据进行剔除，

同时将剔除的无效相片保存到 Image文件夹下新建文件夹。对于“剔除无

效相片及 POS”的工具，如果裁切与预期不符，可以调节点数阈值和角度

阈值参数，再次进行预览，直至符合预期。

剔除冗余数据
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POS裁切预览

3.15.1.2.3点云优化

在主界面上点击<工具箱> →<数据处理>→<处理>→<点云优化>，同

时弹出对话框，点云文件列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需

要进行点云优化的文件，支持添加点云文件、移除点云文件；设置近邻数

量，默认为 20；输出路径默认存放在 poo路径下，支持修改为自定义路

径，点击[开始执行]，优化完成后，弹出“是否将优化后的点云加载到视

图”提示，点击是，将优化后的点云加载到视图中。

点云优化
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3.15.1.3分幅

3.15.1.3.1点云分幅

点云分幅主要将点云按照一定标准进行分块，生成分幅矢量信息，然

后通过<处理> → <选择分幅块>提取出每一小块点云进行单独操作。在主

界面上点击<工具箱> →<数据处理>→<分幅>→ <点云分幅>，弹出窗口中

会列出软件当前加载的点云文件，勾选需要进行分幅的文件。当勾选多个

点云文件时，软件首先会将多个点云执行合并操作之后再进行分幅。选择

文件之后需要选择分幅方式并设置分幅参数，设置自定义块大小和块数目

时，用户可以参考窗口中提示的包围盒大小信息进行合理设置。设置完成

点击[确定]，软件将生成分幅之后的矢量文件加载到工作区矢量图层和用

户在分幅参数中选择的视图。

点云分幅
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3.15.2 格式转换

3.15.2.1点云格式转换

点云格式转换工具提供了点云和其他文件格式之间的转换。在主界面

上点击<工具箱> →<格式转换>→<点云格式转换>，同时弹出对话框，点

云列表中列出当前软件中加载的点云文件，勾选需要进行格式转换的文

件，[合并导出]勾选框可以设置是否合并多个输入文件进行导出，下面可

以选择导出文件的格式、格式版本和输出文件路径。点击[属性]按钮，其

中可以选择导出文件的属性，点击[确定]之后即可完成导出。

点云格式转换
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点云格式转换属性

3.15.2.2点云转图像

点云转图像工具将视图中的点云保存成.png图像。在主界面上点击<

工具箱> →<格式转换>→<点云转图像>，弹出选择另存为路径对话框，选

择保存图像文件夹，点击[选择文件夹]，信息输出中提示：“点云转换图

像成功”。

点云转图像

3.15.2.3坐标转换工具

3.15.2.3.1单点转换

支持源椭球的大地坐标、本地坐标、空间坐标与目标椭球的大地坐标、

本地坐标、空间坐标之间的相互转换。在主界面上点击<工具箱> →<格式
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转换>→<坐标转换工具>，点击【单点】进入单点坐标转换界面；点击【坐

标系统】按钮，进入坐标系统设置界面，设置坐标系统参数；设置完坐标

系统参数后，点击【确认】，坐标系统参数用于返回单点坐标转换界面；

支持设置源椭球或目标椭球的坐标类型（BLH、XYZ、NEZ）；手动输入

源椭球坐标；点击【正算】，软件计算出目标椭球下的坐标；设置完坐标

系统参数后，点击取消，退出坐标系统设置界面，设置的坐标系统参数不

生效；支持手动输入目标椭球的坐标；点击【反算】，软件可以计算出源

椭球下的坐标，在坐标换算中会有一定精度丢失，不断的进行正算、反算，

坐标的值会有变化；

单点转换

3.15.2.3.2坐标点文件转换

支持导入的坐标点文件以及坐标系统参数进行源椭球的大地坐标、本

地坐标、空间坐标和目标椭球的大地坐标、本地坐标、空间坐标之间的转
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换。在主界面上点击<工具箱> →<格式转换>→<坐标转换工具>，点击【坐

标点文件】进入坐标点文件转换界面；点击【坐标系统】按钮，进入坐标

系统设置界面，设置坐标系统参数；点击【确认】，坐标系统设置界面关

闭，返回【坐标点文件换算】界面；支持选择 BLH、XYZ或 NEZ坐标类

型，点击【…】栏，进入【自定义格式设置】界面；支持在可选字段栏选

择需要导入的选项，选项由【坐标点文件换算】界面中选择的坐标类型决

定，选择导入的选项会在内容栏顺序显示；点击【确定】按钮进入【文件

目录】界面，选择需要导入的文件，然后点击【确定】按钮，软件读取文

件内容后返回【坐标点文件换算】界面并在文件栏显示；选择转换结果栏

的 BLH、XYZ或 NEZ选项后，点击【正算】按钮或者【反算】按钮，软

件转换结果列表显示换算结果，【导出】按钮显示为可用；点击【导出】

按钮进入【自定义格式设置】界面，用户在可选字段栏按顺序选择需要导

出的选项，点击【确定】按钮，软件返回【坐标点文件换算】界面并提示

导出成功。



265

图 3-178坐标点文件转换

3.15.2.3.3 Las点云文件转换

支持根据导入的 las文件，读取其中的点数据，进行源椭球到目标椭

球的坐标转换然后保存转换后的 las点云数据。在主界面上点击<工具箱>

→<格式转换>→<坐标转换工具>，点击【Las点云文件】进入 Las点云转

换界面；点击【坐标系统】按钮，进入坐标系统设置界面，设置坐标系统

参数；设置完坐标系统参数后，点击【确认】，坐标系统参数用于返回 las

点云文件坐标转换界面；点击【添加】，弹出文件选择器，选择对应的 las

点云文件，点击【确定】，加载点云文件到点云列表；手动输入或者点击

【选择】在文件目录选择器中选择转换后的 las点云文件存储路径；点击

【确定】，软件在输出路径下保存转换后的 las点云文件；点击【取消】，

不加载选择的点云文件到点云列表；点击【移除】，移除已添加的处于勾

选状态的点云文件；las点云文件转换都默认 las点云文件中的坐标是源椭

球坐标，转换后的 las文件中的坐标为目标椭球坐标。添加的点云文件中

的坐标对应的坐标系一定要和设置的坐标系统参数一致，否则转换后保存

的 las文件会转换异常从而导致文件内容异常，无法打开成功。
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Las点云文件转换
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