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1. 安装指南 

1.1. 系统安装 

双击安装包,弹出软件安装向导窗口。建议您在继续之前关闭其他所有应用程序。 

单击“下一步”进入选择安装路径窗口。可以点击“浏览”按钮来选择合适的安装路

径，也可以使用默认安装路径，不做修改。这时候窗口中提示必须至少有 220.4MB 的闲置

磁盘空间。 

点击“下一步”，开始安装，窗口显示安装进度。 

安装进度条完毕之后，弹出安装完成窗口。至此软件已经安装完毕，桌面上已经自动

生成了软件的快捷方式。点击“结束”按钮关闭安装向导窗口。 

1.2. 系统启动 

通过桌面快捷方式或开始菜单等启动程序。 

1.3. 系统退出 

点击软件右上角的关闭按钮，软件将会关闭，如果当前有打开工程文件，系统将同时

把工程文件关闭。 



2. 操作界面 

软件操作界面如下图： 

 

软件主界面主要包括有：快速访问工具栏、功能菜单面板、工具栏、数据展示面板、

工程管理器、日志窗口等。 

2.1. 主题和模式切换 

软件界面右上角提供深、浅两种不同主题显示模式，用户可根据个人喜好进行切换 

软件界面右上角有移动测量模式和站扫模式供用户选择，针对不同设备采集的数据进

行预处理前，可选择不同模式。 

2.2. 功能菜单面板 

功能菜单面板在软件主界面的上部，以 office 风格的“功能组”形式对软件提供的命令

操作按钮进行组织。比如“文件”功能卡包含了“新建工程”、“打开工程”、“保存工

程”、“关闭工程”、“导入点云”、“导出点云”等功能。 

 

各操作的功能和用法请查阅查关章节。 



在功能菜单面板上，当鼠标停留在按钮上时，软件会弹出功能描述的标签信息。 

2.3. 工具栏 

软件工具栏包括：视图和投影工具条、渲染模式工具栏，位于图层面板左侧，以上工

具栏均可以通过选中并长按鼠标左键进行拖拽，或者再菜单区域空白位置点击鼠标右键进

行激活和隐藏。 

 

2.4. 窗口 

软件窗口包括：图层管理器、命令窗口、预处理管理器、起始页、视图面板。以上窗

口均可以在菜单区域空白位置点击鼠标右键进行激活。 

 

2.4.1. 图层管理器 

图层管理器主要用于控制各图层在视图窗口的显隐状态，共包括四种图层类型，分别是

“点云”、“矢量”、“栅格”以及“模型”。 



 

其中点云图层用于管理导入点云数据，右键“点云图层”，弹出右键菜单，包括“导入

点云数据”、“全部移除”、“全部显示”以及“导出点云”功能，右键点云子节点，弹出

右键菜单，包括“显示点云”、“隐藏点云”、“移除点云”、“平面视图”、“设为基站”、

“设置世界坐标”、“缩放至”、“打开文件路径”、“导出点云”以及“查看属性”等功

能。 

 

2.4.2. 视图窗口 

视图窗口，用于可视化导入的数据，支持新建多个视图，便于用户直观地整理数据，

例如进行点云浏览，点云编辑，点云量测等工作。 

2.4.3. 命令窗口 

软件支持使用命令驱动功能。命令窗口用于接受命令、接收交互参数、提示执行情

况、实时反馈信息和日志等。 



 



3. 系统常规功能 

3.1. 开始 

主界面记录并显示“最近使用工程”和“最近使用点云文件”，便于用户快速打开工程

以及加载点云，左侧提供“新建工程”、“打开工程”、“保存功能”、“关闭工程”、“最

近的文件”、“插件管理”、“注册管理”以及“版本说明”等功能。 

 

3.1.1. 新建工程 

（1） 功能描述： 

新建一个工程文件夹。 

（2） 操作步骤 

1. 点击“开始”下的“新建工程”按钮。 

 

2. 选择路径和更改项目名称。 



3. 点击“创建” 

3.1.2. 打开工程 

（1） 功能描述： 

打开一个已有的工程文件。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“开始”下的“打开工程”按钮。 

2. 选择已存在的工程文件。 

 

3. 点击“打开”，表示打开选中文件；点击“取消”，表示取消打开文件。 

3.1.3. 保存工程 

保存当前工程。 

3.1.4. 关闭工程 

关闭当前工程。 

3.1.5. 插件管理 

设置下一次启动软件时将激活哪些插件，建议全部勾选。 



 

3.1.6. 注册版本 

对当前软件启动时是否存在软件狗或云账号进行识别。 

说明：当前版本为免授权版本，所有可激活功能按钮均可正常使用，部分灰色按钮为锁

定功能，暂不开放授权。 

 

3.1.7. 版本说明 

针对目前已发布版本的版本号、所有权等进行简要说明。 



 

3.2. 文件 

 

3.2.1. 工程 

与上一节开始菜单内的功能一致。 

3.2.2. 数据 

3.2.2.1. 导出点云 

（1） 功能描述： 

该功能可以根据选择的测站数据进行自主导出，支持 las、ply、e57、xyz 等多种数据

格式文件的导出，便于多种数据格式的相互转换，极大的提高工作效率。 

注：①勾选多个测站，则会分别导出为多份文件，文件默认使用对应数据名称。 

②合并导出：将所选测站数据合并输出为单个文件。 

点击右侧下拉三角框，可以将点云以 Tif、Shp、Dxf 格式导出。 



 

 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“文件”菜单下的“导出点云”按钮。 

2. 勾选需要导出的数据名称。 

3. 设置导出的路径和文件名，选择导出格式。 

4. 设置是否合并导出。 

5. 设置完成后，最后点击“确定”按钮即可导出。 

3.2.3. 系统设置 

（1） 功能描述： 

该功能可以设置软件的显示参数以及保存路径，主要包括：设置背景颜色或点像素大

小，根据电脑性能设置显示点数，也可以根据需要设置漫游器参数，调节缩放和旋转的灵

敏程度，通过保存对话框可以修改工程路径，导出路径，缓存路径，以及设置分类时不同

类别的颜色等。 



 

 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“文件”菜单下的“系统设置”按钮。 

2. 设置显示的各项参数。 

3. 设置工程的保存、导出和缓存路径。 

4. 点击“应用”，点击确定，退出功能界面，完成参数设置。 

5. “恢复默认设置”：将所有参数恢复到默认设置。 

6. “取消”：取消系统设置，退出界面。 

3.3.  显示 

3.3.1. 渲染模式 

点云渲染模式主要包括高程显示、强度显示、类别显示、时间显示、真彩色显示、 文

件显示、回波序号显示、航带边缘显示和 EDL 显示。 

 

3.3.1.1. 高程显示 

（1）功能描述： 



根据点云数据的高程值，并将其映射到指定的颜色区间，方便观测点云数据的高程变

化。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-高程显示 或者工具栏上选择 进行渲染，弹

出如下图所示窗口 

 

3. 点击“选取起始点”，设置起始点的赋色高程 

4. 设置赋色的宽度以及赋色色带 

5. 点击确定，软件自动将点云数据高程变化范围映射到所选颜色条，同时场景中点

云数据按高程显示，配合 EDL 显示效果更佳，效果如图所示。  

 

3.3.1.2. 强度显示 

（1）功能描述： 

将点云数据的强度值映射到均匀变化的颜色区间。 

（2）操作步骤： 



1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-强度显示 或者工具栏上选择 进行渲染，弹

出如下图所示窗口 

 

3. 设置赋色色带 

4. 点击确定，软件自动将点云数据强度变化范围映射到所选颜色条，同时场景中点

云数据按强度显示，效果如图所示。  

 

3.3.1.3. 真彩色显示 

（1）功能描述： 

可用于点云数据的显示，以点云数据本身的 RGB 颜色属性绘制点云数据。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 



2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-真彩色显示 或者工具栏上选择 进行渲染，

如下图所示 

 

3.3.1.4. 文件显示 

（1）功能描述： 

可用于点云数据的显示，将点云数据文件映射到不同的颜色值，更直观地区分不同文

件的点云数据。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-文件显示 或者工具栏上选择 进行渲染，

弹出如下图所示窗口。 

 



3. 为不同文件选择不同的颜色值 

4. 点击确定按钮，场景中点云数据按文件选定颜色显示，配合 EDL 显示效果更佳，

效果如图所示。 

 

3.3.1.5. 类别显示 

（1）功能描述： 

可用于点云数据的显示，将点云数据的类别属性映射到不同的颜色值，更直观地区分

不同类别的点云数据。 

（1）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-类别显示 或者工具栏上选择 进行渲染，

弹出如下图所示窗口 



 

3. 为不同类别选择不同的颜色值 

4. 点击确定按钮，软件自动将点云数据的不同类别映射到对应的颜色，同时场景中

点云数据按类别显示，效果如图所示。 

 

3.3.1.6. 时间显示 

（1）功能描述： 

根据 GPS 时间值，并将时间属性映射到均匀变化的颜色值。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-时间显示 或者工具栏上选择 进行渲染，

弹出如下图所示窗口 



 

3. 在下拉框中选择合适的色带。 

4. 点击确定按钮，软件自动将点云数据的 GPS 时间变化范围映射到对应的颜色，同

时场景中点云数据按 GPS 时间显示，显示效果如图所示。 

 

3.3.1.7. 航带显示 

（1）功能描述： 

可用于点云数据的显示，将点云数据的航线边缘属性映射到不同的颜色值，更直观地

区分不同航线边缘的点云数据。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-航带边缘显示 或者工具栏上选择 进行渲

染，弹出如下图所示窗口。 



 

3. 为不同航带边缘选择不同的颜色值 

4. 点击确定按钮，软件自动将点云数据的不同航线边缘映射到对应的颜色，同时场

景中点云数据按航线边缘显示，效果如图所示。 

 

3.3.1.8. EDL 显示 

（1） 功能描述： 

对当前激活视图启用 EDL 特效，增强细节对比度，提升显示效果。该功能常与其他渲

染方式配合使用，增强物体的轮廓特征信息，便于查看细节特征。为使 EDL 渲染达到更好

的效果，应手动设置视图为透视投影。 

（2） 操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 



2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-EDL 显示 或者工具栏上选择 进行渲染，

显示效果如图所示； 

 

3.3.1.9. 航带+强度显示 

（1）功能描述： 

可用于点云数据的显示，将点云数据的航线边缘属性映射到不同的颜色值，更直观地

区分不同航线边缘的点云数据。 

（2）操作步骤： 

1.使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 

2.在菜单栏选择：显示-渲染模式-航带边缘显示 或者工具栏上选择 进行渲

染，弹出如下图所示窗口。 



 

3.为不同航带边缘选择不同的颜色值 

4.点击确定按钮，软件自动将点云数据的不同航线边缘映射到对应的颜色，同时场景

中点云数据按航线边缘显示，效果如图所示。 

 

3.3.1.10. 回波次数显示 

（1）功能描述： 

将点云的回波次数属性按照不同颜色值进行显示，便于直观区分不同回波次数的点云

数据。 

（2）操作步骤： 

1. 使用鼠标单击加载了点云数据的窗口，将其设置为当前激活窗口。 



2. 在菜单栏选择：显示-渲染模式-回波次数显示 或者 工具栏上选择进行渲染，弹出

如下图所示窗口 

 

3. 为不同回波次数选择不同的颜色值 

4. 点击确定按钮，软件自动将点云数据的不同回波次数映射到对应的颜色，同时场

景中点云数据按回波次数显示，效果如图所示。 

 

3.3.2. 视图 

3.3.2.1. 俯视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置查看俯视图，即从+z 到-z 方向查看三维数据，平面为 x-y 平面。 

（2）操作步骤： 



1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击俯视图 按钮，显示如图： 

 

菜单：“显示” 俯视图。 

3.3.2.2. 仰视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置查看仰视图，即从-z 到+z 方向查看三维数据，平面为 x-y 平面。  

（2）操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击仰视图 按钮，显示如图： 



 

菜单：“显示” 仰视图。 

3.3.2.3. 左视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置查看左视图，即从-x 到+x 方向查看三维数据，平面为 y-z 平面。 

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击左视图 按钮，显示如图： 

 

 



菜单：“显示” 左视图。 

3.3.2.4. 右视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置为右视图，即从+x 到-x 方向查看三维数据，平面为 y-z 平面。  

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击右视图 按钮，显示如图： 

 

菜单：“显示” 右视图。 

3.3.2.5. 前视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置为前视图，即从-y 到+y 方向查看三维数据，平面为 x-z 平面。 

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击前视图 按钮，显示如图： 

 



菜单：“显示” 前视图。 

3.3.2.6. 后视图 

（1）功能描述： 

设置相机位置为后视图，即从+y 到-y 方向查看三维数据，平面为 x-z 平面。  

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击后视图 按钮，显示如图： 

 

菜单：“显示” 后视图。 

3.3.2.7. 缩放至全局 

（1） 功能描述： 

当前的点云模型的所有数据缩放到 3D 窗口下。 

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击缩放至全局 按钮，显示如图： 



 

菜单：“显示” 缩放至全局。 

3.3.2.8. 固定 2D 视角 

（1） 功能描述： 

将当前窗口以 2d 视角显示。 

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击固定 2D 视角 按钮，显示如图： 



 

菜单：“显示” 缩放至全局。 

3.3.2.9. 显示测站 

（1） 功能描述： 

该功能可以控制 3D 视图下测站的显示状态。 

（2） 操作步骤： 

1. 打开视图并加载点云，使用鼠标单击显示测站 按钮，显示如图： 



 

菜单：“显示” 显示测站。 

3.3.2.10. 新建视图 

（1） 功能描述： 

新建窗口功能将在系统中添加一个新的空窗口。  

（2） 操作步骤： 

1. 使用鼠标单击新建视图 按钮，显示如图： 



 

菜单：“显示” 新建视图。 

3.3.3. 投影 

3.3.3.1. 透视投影 

（1） 功能描述： 

透视投影是中心投影法将形体投射到投影面上，从而获得一种较为接近视觉效果

的单面投影图。 

菜单：“显示” 透视投影。 

3.3.3.2. 正视投影 

（2） 功能描述： 

平行投影是把中心投影法的投射中心移至无穷远处，使得投射线成为互相平行的

直线，从而得到接近源图形的投影面。 

菜单：“显示” 平行投影。 

3.3.4. 浏览模式 

3.3.4.1. 检查式浏览 

（1） 功能描述： 



在检查式浏览的模式下可以自由旋转、缩放和拖动点云，便于整体性的观察浏览

点云数据。 

 

菜单：“显示” 检查式浏览。 

3.3.4.2. 基于基站 

（1） 功能描述： 

  基于基站的全景浏览模式。可以点击下方的方向按钮进行切换基站视角。后视定向

时可在基于基站模式下迅速找到标靶并进行采集刺点。 

 

菜单：“显示” 基于基站 

3.3.5. 窗口管理 

支持对当前、非当前窗口和所有窗口进行关闭和显示控制。 



3.4. 工具 

 

3.4.1. 量测 

 

3.4.1.1. 点测量 

（1） 功能描述： 

点云上选取点，并获得该点的坐标。 

 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“点测量” 按钮。 

2. 在点云上选取一点获得该点的坐标信息。 

3.4.1.2. 多点测量 

（1） 功能描述： 

点云上选取点，并获得该点的坐标，支持多个点数据测量、记录以及导出。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“多点测量” 按钮。 

2. 在点云上选取一点获得该点的坐标信息。 

3. （可选）点击导出，将选点列表中的点坐标数据进行导出； 

4. （可选）在点列表中选择目标点，点击删除，删除该点的数据； 

3.4.1.3. 长度测量 

（1） 功能描述： 

通过选取两个点，读取其坐标，然后计算出两点之间的空间距离。软件可以进行多段

距离的测量，同时支持测量结果导出以及垂足显示，可为面积计算时提供参考。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“长度测量” 按钮。 

2. 点击确定第一点。 

3. 点击确定第二点并计算得到空间距离。 

4. （可选）点击导出，将选点列表中的点坐标数据进行导出； 

3.4.1.4. 角度测量 

（1） 功能描述： 

测量点云中某物体的角度，先选取一个点作为原点后选择 A 点和 B 点，组成一个平面，

同时计算∠AOB 的角度。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“角度测量” 按钮。 

2. 点击确定原点。 

3. 点击确定第一点。 

4. 点击确定第二点并计算得到对应的角度。 

3.4.1.5. 水平角测量 

（1） 功能描述： 

先选取一个点作为原点后选择 A 点和 B 点，同时计算∠AOB 在空间的的水平角度。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“水平角测量” 按钮。 

2. 点击确定原点。 

3. 点击确定第一点。 

4. 点击确定第二点并计算得到对应的水平角度。 

3.4.1.6. 垂距测量 

（1） 功能描述： 

计算两点之间的垂直距离。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“垂距测量” 按钮。 

2. 点击确定第一点。 

3. 点击确定第二点并得到计算得到垂距。 

4. 点击确定第二点并计算得到对应的水平 

3.4.1.7. 平距测量 

（1） 功能描述： 

计算两点之间的水平距离。 



 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“平距测量” 按钮。 

2. 点击确定第一点。 

3. 点击确定第二点并计算得到平距。 

3.4.1.8. 坡度测量 

（1） 功能描述： 

先选取一个点作为坡顶，后选取一个点为坡脚，计算两点间的坡度 

 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“工具”菜单下的“坡度测量” 按钮。 



2. 点击确定坡顶。 

3. 点击确定坡脚并计算得到坡度。 

3.4.1.9. 退出测量 

（1） 功能描述： 

退出测量模式。 

（2） 操作步骤： 

点击退出测量，结束测量； 

3.4.1.10. 面积测量 

（1） 功能描述： 

在点云上绘制计算范围，获得各点的坐标值，再投影到规定平面上，通过坐标计算

得到目标投影面积。该功能提供“X-O-Y”、“X-O-Z”、“Y-O-Z”三种投影面的选择，

也支持自定义投影面，便于更加灵活地计算投影面积。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击面积测量测量，弹出测量工具条； 

 

2. 绘制多边形选取需要计算面积的区域，如下图； 

 

3. 选择投影面“X-O-Y”、“X-O-Z”、“Y-O-Z”； 

4. （可选）选择自定义投影面，绘制自定义的投影面； 

5. 点击计算，工具条计算得到目标区域在指定投影面的面积； 



6. 点击取消，取消计算，清除绘制的选区； 

7. 点击退出，退出面积计算； 

3.4.2. 点云工具 

3.4.2.1. 点密度计算 

（1） 功能描述： 

          计算所选目标区域的点云密度。 

（2） 操作步骤： 

 

1. 点击“工具”下的“点密度测量”按钮。 

2. 设置计算范围参数：样式、直径。 

3. 点击“选点”按钮，双击点云选择中心点 

4. 点击计算，得到点云厚度计算结果； 

5. 点击关闭，关闭点密度测量。 



3.4.3. 裁剪 

 

3.4.3.1. 圆选择 

（1） 功能描述： 

          绘制圆形的形状对点云进行选择，选中的点云会高亮显示，用以后续裁剪操作。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“圆选择” 按钮。 

2. 在点云上绘制圆形，选取目标区域的点云。 

3. 选中的点云呈红色高亮显示，效果如图。 

 

3.4.3.2. 矩形选择 

（1） 功能描述： 

          绘制矩形的形状对点云进行选择，选中的点云会高亮显示，用以后续裁剪操作。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“矩形选择” 按钮。 

2. 在点云上绘制矩形，选取目标区域的点云。 

3. 选中的点云呈红色高亮显示，效果如图。 



 

3.4.3.3. 多边形选择 

（1） 功能描述： 

          绘制多边形的形状对点云进行选择，选中的点云会高亮显示，用以后续裁剪操作。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“多边形选择” 按钮。 

2. 在点云上绘制矩形，选取目标区域的点云。 

3. 选中的点云呈红色高亮显示，效果如图。 

 

3.4.3.4. 减选 

（1） 功能描述： 

       减选是指对当前选择工具起作用，表示当前的选择状态，用以控制被选择的区域是

加选还是减选，该功能配合多边形选择、矩形选择、圆形选择起作用。 

（2） 操作步骤： 

1. 已有选中高亮的点云， 

2. 选择圆形、矩形和多边形选择任意一种绘制方式； 

3. 点击减选； 

4. 在点云上绘制减选范围线，双击确认后，会自动取消“选中点云的范围区域”



与“减选范围线”交集中点云的选中状态，效果如图。 

 

3.4.3.5. 裁内 

（1） 功能描述： 

       按当前选择的区域，对窗口中所有点云数据进行裁切，在选择区域中的点云被裁减，

选择区域外的点云被保留。 

（2） 操作步骤： 

1. 已有选中高亮的点云， 

2. 点击裁内； 

3. 选择区域内的点云被删减，之外的点云被保留，如图所示。 

 

3.4.3.6. 裁内 

（1） 功能描述： 



       按当前选择的区域，对窗口中所有点云数据进行裁切，在选择区域中的点云被保留，

选择区域外的点云被裁剪。 

（2） 操作步骤： 

1. 已有选中高亮的点云， 

2. 点击裁外； 

3. 选择区域外的点云被删减，之内的点云被保留，如图所示。 

 

3.4.3.7. 撤销 

（1） 功能描述： 

       取消裁剪，清除所有的裁剪效果。 

（2） 操作步骤： 

1. 进行选择和裁剪后 

2. 点击撤销，软件会自动清除选中点云和裁剪后点云的效果。 

3.4.3.8. 裁剪盒 

（1） 功能描述： 

创建一个透明立方体，称为裁剪盒，将点云数据容纳，可以通过推动裁剪盒的每一个

面来调节点云数据的显示，显示裁剪盒内的点云，隐藏裁剪盒外的点云。软件提供“旋转

裁剪盒”、“平移裁剪盒”和“缩放裁剪盒”三种操作方法。注：该功能只对点云进行显

示、隐藏处理，不进行裁剪操作。 

（2） 操作步骤： 



1. 点击“工具”下的“裁剪盒”按钮 ，显示如图。 

 

2. 点击选择编辑裁剪盒的模式： 

a. 选择缩放裁剪盒，选中裁剪盒其中某个面中心的移动靶，进行前后移动来对裁

剪和缩放。 

b. 选择旋转裁剪盒，转动旋转轴，对裁剪盒进行旋转调整。 

c. 选择平移裁剪盒，移动方向轴，对裁剪盒进行平移调整。 

3. 调整到需要的点云显示效果即可。 

4. 裁剪盒外的点云自动隐藏，只显示裁剪盒内的点云。 

3.4.3.9. 导出结果 

（1） 功能描述： 

       导出结果是指裁剪后视图所显示的剩余点云。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击导出结果按钮 ，弹出对话框，如下图； 



 

2. 设置导出路径和导出格式，点击确定； 

3. 成功导出裁剪后的点云。 

3.4.4. 剖面 

 

3.4.4.1. 剖面 

（1） 功能描述： 

          开启剖面模块的功能面板，支持用户在主视图窗口中绘制一个剖面区域，将数据

显示在剖面窗口中，可以设置缓冲区大小调整剖面宽度。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“剖面” 按钮。 

2. 弹出剖面视图； 

3. （可选）设置缓冲区厚度，勾选则表示锁定； 

4. 在主视图绘制剖面线，并按设置厚度截取剖面显示到剖面视图，效果如图； 



 

3.4.4.2. 上移剖面 

（1） 功能描述： 

          支持用户在当前绘制的剖面基础上上移一个相同大小的剖面区域。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“上移” 按钮。 

2. 剖面区域按指定步长（可在剖面设置中统一设置），向上平移，同时剖面视图

显示区域会自动同步刷新。 

3.4.4.3. 下移剖面 

（1） 功能描述： 

          支持用户在当前绘制的剖面基础上下移一个相同大小的剖面区域。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“下移” 按钮。 

2. 剖面区域按指定步长（可在剖面设置中统一设置），向下平移，同时剖面视图

显示区域会自动同步刷新。 

3.4.4.4. 移动剖面 

（1） 功能描述： 

          移动剖面工具处于激活状态时，鼠标移动到窗口中绘制的剖面区域后，按下鼠标



左键，鼠标会变为手型，这时可以通过拖动改变剖面区域位置。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“下移” 按钮。 

2. 将鼠标放置主视图内的剖面区域内，鼠标变成手型，点击拖动剖面到目标区

域，同时剖面视图显示区域会自动同步刷新。 

3.4.4.5. 旋转剖面 

（1） 功能描述： 

          支持用户按照设置的角度旋转绘制的剖面区域 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“旋转” 按钮。 

2. 剖面区域按指定角度（可在剖面设置中统一设置），进行旋转，同时剖面视图

显示区域会自动同步刷新。 

3.4.4.6. 扩展剖面 

（1） 功能描述： 

          支持用户按照设置的长度扩展绘制的剖面区域长度。若用户设置为负数，则会缩

小绘制的剖面区域长度。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“扩展” 按钮。 

2. 剖面区域按指定步长（可在剖面设置中统一设置），向两边扩展，同时剖面视

图显示区域会自动同步刷新。 

3.4.4.7. 剖面设置 

（1） 功能描述： 

          支持对剖面移动、旋转、扩展步长进行调整设置 

（2） 操作步骤： 

1. 点击“设置” 按钮，弹出设置窗口； 



 

2. 支持设置移动步长、旋转步长、扩展步长等功能； 

3. 点击确定，设置成功； 

4. （可选）点击取消，关闭窗口； 

3.4.4.8. 剖面视图 

（1） 功能描述： 

          支持对剖面窗口的视角进行调整，软件提供前视图、左视图、后视图、右视图四

种视角方式。 

（2） 操作步骤： 

1. 在剖面视图下，设置为某个固定视图； 

 

2. 剖面按设置视图方式进行显示； 

3.4.4.9. 旋转状态 

（1） 功能描述： 

          支持对剖面窗口的视角进行锁定和解锁，默认状态剖面不支持选转，可通过选装

状态进行切换； 

（2） 操作步骤： 

1. 在剖面视图下，选择旋转按钮 ； 



2. 剖面可以进行旋转操作； 

3. 再次点击，剖面视图将固定该视角，进入 2d 状态，不可旋转。 

3.4.4.10. 剖面测量 

（1） 功能描述： 

          支持在剖面窗口下进行量测。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击剖面测量工具 ； 

2. 在剖面窗口进行测量，显示效果如图所示； 

 

 

3.4.5. 其他工具 

 

3.4.5.1. 坐标转换 

（1） 功能描述： 

          通过选定特征点位或者靶标球计算转换参数，并将点云的相对坐标转化为绝对坐

标。 



（2） 操作步骤： 

 

1. 点击“点云处理”菜单下的“坐标转换”按钮。 

2. 通过一下方式导入点。 

a. 选择“手动选点” 模式，拾取已知坐标的特征点，并右键设置

对应的世界坐标。 

b. 选择“应用标靶球” 模式录入识别到的标靶球点位坐标，并右键

设置对应的世界坐标。 

c. 点击“应用测站中心” 模式，导入测站中心的点位坐标。 

3. 刺点三个以上后，选择刺点数据，右键设置世界坐标，弹出如下窗口； 

 

4. （可选）手动输入世界坐标； 

5. （可选）点击“从点库中选择”，先设置导入坐标投影，再导入已知坐标数

据，选择目标坐标数据，点击确定，世界坐标设置成功； 



 

6. 点击“详细报告”，弹出报告文档，可查看转换后的误差。 

7. 点击“应用”，应用坐标转换。 

3.4.5.2. 定义坐标系 

（1） 功能描述： 

          通过对点云数据定义投影信息，包括地理坐标（一般是经纬度坐标）和投影坐

标（通过投影转换成的平面坐标） 

（2） 操作步骤： 

1. 点击定义坐标系 按钮，弹出如下窗口； 



 

2. 择输入点云，输入文件可以是单个点云数据文件，也可以是多数据文件； 

3. 选择坐标参考系统，支持过滤筛选，也支持外部导入坐标系文件； 

过滤：用户需要输入定义的坐标系，通过输入坐标系关键字，可以从 世界坐

标系 列表中筛选出对应坐标系（例如：要设置点云坐标系为 WGS 84 / UTM Zone 

49N，可以在过滤选项中输入 UTM 49N快速进行筛选，或者输入其 EPSG编号：32649，

实现快速查找）。也可以点击添加坐标系按钮从外部导入坐标系。  

创建：用户可以自定义坐标系； 



 

导入：用户可从外部添加坐标系； 

 

4. 点击确认，执行定义坐标系； 

3.4.5.3. 重投影 

（1） 功能描述： 



        可对点云进行投影转换，包括地理坐标系和投影坐标系之间的互相转换。 不同的

地理坐标系互相转换时，由于采用的椭球体和基准面有差异，因此，会涉及到椭球体之间

的转换，本软件中提供七参数、四参数转换模型。用户可输入 X 平移、Y 平移、Z 平移、

X 轴旋转、Y 轴旋转、Z 轴旋转和尺度的值进行七参数变换。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击重投影 按钮，弹出如下窗口； 

 

2. 选择目标点云，当前文件坐标系下会显示目标点云的当前坐标系； 

3. 选择转换的目标坐标系，可以使用过滤，也可以使用自定义坐标系，同时点击

设置参数按钮，也支持创建四参数、七参数，进行参数间的相互转换； 

 



4. 点击确定，执行重投影操作； 

3.4.5.4. 控制点报告 

（1） 功能描述： 

        控制点报告工具会创建一个激光点云和地面控制点的高程差报告，可以用来检查

激光点云的高程精度以及使用计算 的校正值提高激光点云的高程精度。  

控制点文件是由逗号、或空格等间隔的文本文件，每一行必须包含 X、Y、Z 信

息，至少需要三个控制点才能够成功创建控制点报告。  

 

        报告显示使用的激光点云和高程控制点之间的高程差的信息，高程差的统计信息

如高程差平均幅度、中误差、均方误差、高程差平均值以及最大最小高差值。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击控制点报告 按钮； 

2. 选择目标点云； 

3. 导入控制点文件，如下图所示 



 

4. 设置搜索半径，勾选需要计算的控制点，控制点不能少于三个，点击计算，表

格中会计算得到每个控制点高程误差值 Dz； 

5. 点击导出，导出控制点报告 

3.4.5.5. 重采样 

（1） 功能描述： 

    将点云进行重采样，即按指定规则减少点云数量，提供了三种重采样方法：最小点间

距、采样率、八叉树。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击重采样 按钮； 

2. 选择目标点云； 



 

3. 选择采样类型，设置相关参数： 

最小点间距（默认，默认为“0.0000”）：用户需要设置两点之间的最小点间

距，这样采样后的点云任意两个点之间空间三维的最小距离不会小于该值。设置的

值越大，保留的点越少。 

采样率（默认为“99.99%”）：需要用户设置保留点数的百分比，在此模式下，

软件会随机的保留指定的点数。保留的点数 = 总点数 * 采样率。该参数的取值

范围为 0 - 100%，设置的值越小，保留的点越少。  

八叉树（默认为 21）：该模式允许用户选择一种“八叉树”的细分级别，在这

个级别上，对于每个八叉树的细胞中，将会保留最接近于八叉树细胞中心的位置点。

范围：1~21。设置的值越小，保留的点越少。  

4. 设置输出路径； 

5. 点击导出，导出重采样之后的点云。 

3.4.5.6. 点云统计滤波 

（1） 功能描述： 

通过统计滤波方法，对点云进行过滤。 

原理： 



对每个点的邻域进行统计分析，则点云中所有点的距离假设构成高斯分布， 其

形状由均值 μ 和标准差 σ 决定。设点云中的第 n 个点坐标为 Pn(Xn，Yn，

Zn)，该点到任意一点 Pm(Xm，Ym，Zm)的距离为：  

 

计算遍历每个点到任意点之间距离的平均值公式为： 

 

标准差为:  

 

设标准差倍数为 std，算法实现过程中仅需输入 k 和 std 两个阈值，当某

点临近 k 个点的平均距离在标准范围(μ－σ⋅std，μ+σ⋅std)内时保留该点，不

在该范围内定义为离群点删除。  

（2） 操作步骤： 

1. 点击点云统计滤波 按钮； 

2. 选择目标点云； 

 



3. 设置相关参数：领域点个数，标准差倍数； 

4. 设置输出路径； 

5. 点击导出，导出统计滤波之后的点云。 

3.4.5.7. 点云半径滤波 

（1） 功能描述： 

通过半径滤波方法，对点云进行过滤。 

原理： 

为输入的点云中每一个点设定一个范围(半径为 r 的圆)，如果在该范围内没 

有达到某一个设定的点数值，则该数据点将会被删除，重复上述此过程直到最后一

个数据点，即完成该滤波过程。  

（2） 操作步骤： 

1. 点击点云半径滤波 按钮； 

2. 选择目标点云； 

 

3. 设置相关参数：搜索半径，半径内点数； 

4. 设置输出路径； 

5. 点击导出，导出半径滤波之后的点云。 



3.4.5.8. 抽稀 

（1） 功能描述： 

通过体素格抽稀方法，对点云进行过滤。 

原理： 

通过设置体素格尺寸：X、Y、Z 方向的值创建一个三维体素栅格（可把体素栅

格想象为微小的空间三维立方体的集合）对输入的点云数据进行分块，然后在每个

体素（即三维立方体）内，用体素中所有点的重心来近似显示体素中的其他点，这

样体素内所有点就用一个重心点最终表示。若体素格中的点数量大于设定的点数阈

值，则采用每个体素格中离体素格中心最近的点来替代整个体素格，其他点则不保

留；反之若体素格中的点数量大于设定的点数阈值，则直接过滤掉该体素中的所有

点不进行采样。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击抽稀 按钮； 

2. 选择目标点云； 

 



3. 设置相关参数： 

体素格内最小点数；若体素格内点数小于该值，则保留体素格中心最近的一点，

否则全部过滤； 

X 方向尺寸：体素格立方体 x 轴方向的尺寸； 

Y 方向尺寸：体素格立方体 y 轴方向的尺寸； 

Z 方向尺寸：体素格立方体 z 轴方向的尺寸； 

4. 设置输出路径； 

5. 点击导出，导出抽稀之后的点云。 

3.5. 架站测量 

 

图 3.5-1 架站测量 

3.5.1. 导入 sls 

1. 功能描述： 

将地面站仪器的激光扫描数据（已后缀为 sls结尾的文件夹）导入到预处理管理器面板。 

 

图 3.5-2 架站式三维激光扫描仪扫描数据文件 



2. 操作步骤： 

1) 使用鼠标单击 导入按钮 

 

图 3.5-3 数据导入窗口 

2) 选择目标扫描数据文件夹进行导入（也支持多选文件夹直接拖入进行加载） 

 

图 3.5-4 数据导入面板 

 

图 3.5-5 可对单独测站进行参数的设置 



 

图 3.5-6 导入设置 

在图 3.5-3 中可对测站的导入进行设置，包括导入选项和过滤设置；可应用到单站，也

可应用到全部。 

  



导入成功后，会在预处理管理器面板的地面站工作空间下生成对应数据的子节点。 

 

图 3.5-7 工作空间 

3. 点击开始转换 

 

图 3.5-8 开始转换 

 

图 3.5-9 转换完成 

到此就完成了原始数据的导入。 



3.5.2. 自动拼接 

1. 点击架站测量—自动拼接 

 

图 3.5-10 点击自动拼接 

2. 弹出拼接初始化设置窗口，根据实际情况选择数据初始化类型、测量范围；点击处

理； 

 

图 3.5-11 拼接初始化设备窗口 

3. 数据初始化，等待数据初始化完成； 

 

图 3.5-12 数据初始化 



4. 初始化完成后，进行自动拼接，等待自动拼接完成； 

 

图 3.5-13 自动拼接 

5. 自动拼接完成。 

 

图 3.5-14 完成自动拼接 

6. 测站平差。点击测站平差； 

 

图 3.5-15 测站平差 



7. 查看拼接报告。点击拼接报告，提示导出成功是否打开； 

 

图 3.5-16 点击拼接报告 

 

图 3.5-17 配准报告 

到此自动拼接结束。 

  



3.5.3. 手动拼接 

1. 启动手动拼接。点击站点地图（架站测量工具栏）——选择任意两个测站（按住

Ctrl 键）——右下角点击手动连接，完成手动拼接的启动； 

1) 点击站点地图（架站测量工具栏） 

 

图 3.5-18 点击站点地图 

2) 选择任意两个测站（按住 Ctrl 键）——右下角点击手动连接 

 



图 3.5-19 选择任意两个测站（按住 Ctrl 键）——右下角点击手动连接 

3) 启动手动拼接； 

 

图 3.5-20 手动拼接窗口 

2. 选择点云。选取对应参考点云和移动点云； 

 

图 3.5-21 选取对应参考点云和移动点云 

3. 手动移动。选择不同的视图、移动方式以及不同的拼接精细化方式，完成测站点云

在 x、y、z 三个方向上的对齐（拼接）； 

 



图 3.5-22 手动移动 

1) 选择侧视图，完成不同测站点云在 Z 方向上的对齐（拼接）；移动方式选择拖动/

旋转。鼠标中键（滚轮）可以任意缩放视图； 

 

图 3.5-23 完成点云 Z 方向对齐 

2) 选择俯视图，拖动或者旋转移动点云，完成点云在 x、y 方向上的对齐；在使用旋

转移动工具时，双击鼠标左键可改变旋转中心； 

 

图 3.5-24 选择俯视图，拖动工具 

  



 

图 3.5-25 双击鼠标中键改变旋转中心 

3) 拼接精细化。选择数据场景及拼接精细化方式，完成精细化拼接； 

 

图 3.5-26 拼接精细化 

4) 配准精度。评价配准精度，其中平均距离仅供参考；最后点击应用即可退出手动拼

接。 

 

图 3.5-27 配准精度评价及应用 

4. 测站平差。点击测站平差； 



 

图 3.5-28 测站平差 

5. 查看拼接报告。点击拼接报告，提示导出成功是否打开； 

 

图 3.5-29 点击拼接报告 



 

图 3.5-30 配准报告 

到此手动拼接常用操作就完成了。 

  



3.5.4. 手动拼接—集群拼接 

1. 启动手动拼接。具体操作步骤请参考 3.5.3 节第 1 小点； 

 

图 3.5-31 分集群 

2. 勾选手动移动中的“集群拼接” 

 

图 3.5-32 勾选集群拼接 



3. 选择点云。这里的参考点云是指集群 1 里的某一站(公共连接站点)，移动点云是需

要融合到集群 1 站点；此时连接节点不可用； 

 

图 3.5-33 选择点云 

4. 勾选集群拼接； 

 

图 3.5-34 勾选集群拼接 

5. 后续操作步骤请参考 3.5.3 节 

到此整个手动拼接（连接）完成。 

  



3.5.5. 靶球拼接 

1. 启动点对连接。点击站点地图（架站测量工具栏）——选择任意两个测站（按住

Ctrl 键）——右下角点击点对连接，完成点对连接的启动； 

1) 点击站点地图（架站测量工具栏） 

 

图 3.5-35 点击站点地图 

2) 选择任意两个测站（按住 Ctrl 键）——右下角点击手动连接 

 

图 3.5-36 选择任意两个测站（按住 Ctrl 键）——右下角点击点对连接 

  



2. 设置基准站。选择你 3D 视图； 

 

图 3.5-37 设置基准站 

3. 选择点云； 

 

图 3.5-38 选择点云 

4. 刺点。刺点方式有两种，由于此次演示数据中只包含靶球，故此次演示选择刺点方

式则要选择标靶球；标靶点操作流程和标靶球流程相同，如使用标靶点作为刺点

方式以标靶球刺点操作流程为参考； 

 

图 3.5-39 选择刺点方式（注：标准靶球半径为 72.5mm） 

  



5. 选择刺点工具。架站测量工具栏——点击刺点工具，激活刺点工具箱； 

 

图 3.5-40 选择刺点工具 

6. 激活刺点工具。选择标靶球选取； 

 

图 3.5-41 刺点类型选择 

  



7. 添加标靶球。 

1) 基准站窗口创建标靶球。在基站窗口找到标靶球（点云显示（渲染）建议采用强度

显示），双击靶球，就可生成标靶球；名称可自定义，建议保持默认；点击保存，

基准站标靶球就提取好了； 

 

图 3.5-42 基准站窗口 

 

图 3.5-43 标靶球命名及保存 

  



2) 移动站窗口创建标靶球。在移动站窗口找到标靶球（点云显示（渲染）建议采用强

度显示），双击靶球，就可生成标靶球；名称可自定义，建议保持默认；点击保存，

移动站标靶球就提取好了； 

 

图 3.5-44 移动窗口 

特别注意：基准站和移动站选取的标靶球一定要是同一组标靶球； 

8. 应用标靶球。注意偏差值大小，如果太大，则证明基准站和移动站标靶球选择不准

确或选择错误，需要重新选择然后去拟合； 

 

图 3.5-45 应用标靶球 

  



9. 预览。可在预览窗口中查看拼接效果；效果满足则进行下一步，不满意则返回上一

步； 

 

图 3.5-46 预览窗口 

10. 点击应用。 

 

图 3.5-47 点击应用 

11. 更新扫描。后续再次重复此操作就可以完成站与站之间的拼接； 

 

图 3.5-48 更新扫描 



12. 标靶连接。点击标靶连接，弹出提示，点击是； 

 

图 3.5-49 点击标靶连接，弹出提示 

13. 测站平差。完成所有靶球的拼接后，即可点击测站平差； 

 

图 3.5-50 测站平差 

  



14. 查看拼接报告。点击拼接报告，提示导出成功是否打开； 

 

图 3.5-51 点击拼接报告 

 

图 3.5-52 配准报告 

到此靶球拼接结束。 

 



3.6. 移动测量 

 

3.6.1. 一键导入 

（1） 功能描述： 

支持将机载统一输出的标准格式数据一次性导入作为预处理工程组，若非统一标准格式，

也可新建预处理工程组单独导入相关数据。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击一键导入按钮 ，弹出导入界面，如下图 

 

导入工程组 ：导入标准格式的数据组，自动识别文件夹内的基站数据、移动站

数据、惯导数据、扫描数据 

新增工程组 :手动增加空的工程组，用以手动加入非统一格式的各数据 



删除工程组 ：选择工程组进行删除操作 

清空所有工程组 ：清空工程组列表内的所有工程组 

同步参数：将选中工程组内的所有参数同步至所有工程组中 

同步基站：将选中工程组内的基站参数（基站坐标以及直高）同步至所有工程组中 

设备型号 ：支持选择设备型号，默认提供两种设备型号，也可自定义设备模板 

保存并解算：将工程组数据保存至右侧预处理面板，并直接进入解算界面进行解算 

保存：将工程组数据保存至右侧预处理面板 

退出：退出导入界面 

2. 将数据存成如下图的标准格式数据文件夹，可直接自动识别加载(pos 文件夹为解算

成功后默认输出路径，las 文件夹为点云融合后成功后默认输出路径) 

 

3. 点击下图导入按钮，选中主文件夹目录，软件会自动识别对应数据并加载到右侧

面板（如果没有存成标准文件格式，可点击“+”按钮新建工程组，再在右侧“解

算配置”界面手动加载对应数据） 



 

4. 根据项目实际要求，修改右侧“解算配置”面板中的参数 

   最近使用：记录最近使用的十次基站数据，点击最近使用，弹出如下面板（支持修

改和移除操作），选择一组基站数据，确定，则自动应用到对应工程组中； 

 

更多：点击更多，弹出如下界面，支持组合惯导以及惯导类型设置和时间设置； 



 

5. （可选）点击保存，会自动在“预处理管理面板”列举加载的相关数据；（如果

点击“保存并解算”，会弹出解算面板，直接进行解算） 



 

6. （可选）点击“保存并解算”，会弹出解算面板，直接进行解算，如下图 

 

7. （可选）点击退出，关闭当前界面。 



3.6.2. POS 解算 

（1） 功能描述： 

将原始基站、移动站以及惯导数据解算生成对应工程的轨迹文件，支持多个工程组进

行解决 

（2） 操作步骤： 

前提条件：工程组已导入相关数据且齐全，已设置好基站坐标以及惯导类型设置正

确 

1. 点击“pos”解算按钮 ，弹出解算界面，如下图，勾选对应的工程组，点击“开

始解算” 

 

2. 解算成功后会在“预处理管理器”中自动加载解算生成的 pos 数据，pos 路径会在原

始路径下生成 pos 文件夹进行存储 



 

 

3. 点击质量检测报告，弹出质量检测图标，便于检查基站、移动站、解算状态等信息，

如图所示。 



 

3.6.3. 航线划分 

将轨迹文件 pos 进行拆分删减，以便后续点云融合。软件提供画刷选择、时间选择、

多边形删除、多边形选择等划分方式。 

 

3.6.3.1. 导入航线 

功能描述： 

选择某工程组内的轨迹文件进行划分操作，支持加载外部导入的 pos 数据文件。 

 



操作步骤： 

点击“导入航线”按钮，“航带编辑”界面点亮，如下图 

 

设置坐标系：包括椭球参数、投影参数以及七参数，软件勾选航迹文件后会自动计

算并选择对应中央子午线、东向常数以及比例尺等参数 

导入 pos 文件：支持指定工程组导入外部解算的 pos 文件进行航线划分 

 

注意：如果要加载 ie 解算的 pos 进行融合，可以在预处理管理器，点击右键“导

入 pos”，再进行航线划分 

 

 

3.6.3.2. 画刷选择 

（1） 功能描述： 

画刷选择工具选择需要裁剪的航线两端点并进行颜色高亮显示，选中的航线会自动挂

在航迹管理器面板。 

（2） 操作步骤： 



1. 选择“画刷选择” ，选择航线上的一点，再沿着航线绘制到另一点，

将两点间的航线选中高亮，选中的航线会在“航迹列表”面板列举出 

 

3.6.3.3. 画刷删除 

（1） 功能描述： 

画刷选择工具选择删除的航线并进行删除操作。 

（2） 操作步骤： 

1. 选择“画刷删除” ，选择航线上的一点，再沿着航线绘制到

另一点，将两点间的航线选中高亮，选中的航线会在“航迹管理器”面板列举出 

 



3.6.3.4. 时间选择 

（1） 操作步骤： 

1. 点击时间选择按钮 ，底部弹出航迹图面板如图所示。 

 

2. （可选）选择航迹线的显示属性，可选择按高度显示、按 Roll 角显示、按 Pitch 角

显示、按 Heading 角显示显示。  

3. （可选）点击开始时间右侧 按钮，在视图上单机获取航线上的时间点作为开始

时间。 

4. （可选）点击结束时间右侧 按钮，在视图上单机获取航线上的时间点作为结束

时间。 

5. （可选）拖动开始时间的滑动条选择航迹线段的起始时刻。  

6. （可选）拖动结束时间的滑动条选择航迹线段的结束时刻。 

7. （可选）拖动图表上的红色时间标签到起始时刻。  

8. （可选）拖动图表上的红色时间标签到起始时刻。 

9. 通过以上方式被选择时间段内的航线会高亮显示，如图 

 

10. （可选）点击裁内，将所选区域内的航线进行删除，效果如图。 



 

11. （可选）点击裁外，将所选区域外的航线进行删除，效果如图。 

 

 

3.6.3.5. 多边形选择 

（1） 操作步骤： 

1. 选择“多边形选择”按钮 ，绘制需要选择的区域，如下图。 

 

2. 双击结束绘制，并将目标区域的航线选中并高亮，选中的航线会在“航迹管理器”面

板列举出，效果如图 



 

3.6.3.6. 多边形删除 

1. 选择“多边形删除”按钮 ，绘制需要选择的区域，如下图。 

 

 

2. 双击结束绘制，并将目标区域的航线删除，效果如图。 



 

3.6.3.7. 航迹还原 

（1）操作步骤： 

1. 点击航迹还原按钮 ，恢复 pos 数据原始轨迹（注意：在航迹管理器

面板中选中好的航线段不会被清空，本操作至针对多边形删除、时间选择中裁内和裁外操作

进行恢复） 

3.6.3.8. 航迹分割 

（1）操作步骤： 

1. 点击“航线分割”按钮 ，通过工具旋转需要保留的航线后旋转航迹分

割，可以将选择的航带进行分割。（注意：航线分割后会在选择的源 pos 文件夹下生成

划分好的各 pos 文件，不会删除源 pos） 

 



3.6.4. 点云融合 

（1） 功能描述： 

将工程组下的划分好的 pos 轨迹文件和原始激光扫描数据 sls 进行融合输出可通用的

点云格式。 

（2） 操作步骤： 

1. 点击点云融合 ，弹出融合界面，如下图。 

 

2. 点击参数设置，扫描数据以及 pos 数据会自动关联工程目录树对应的数据（点云输

出路径默认为源工程的 las 文件中） 



 

3. 设置融合参数，若选择参数模板，则系统默认参数不可修改，若选择自定义模板，手

动输入检校参数和滤波参数，可点击保存模板，方便下次使用和编辑。 

4. （可选）点击应用，将设置的检校参数以及滤波参数应用到当前工程组 

5. （可选）点击全部应用，将设置的检校参数以及滤波参数应用到所有工程组 

6. （可选）点击退出，关闭融合设置界面 

7. 点击勾选需要融合的工程组，点击“开始融合”按钮，进行点云融合 

（注：融合前需要提前在航带划分中设置并保存 pos 的坐标系，否则不可以进行融

合） 

（注：融合提示读取 sls 文件或者 pos 失败，请确认参数文件是否在 log 文件夹内或

者在 sls 文件夹同级路径下） 

8. 融合成功，弹出提示“是否导入点云”，选择导入至工程，如下图 



 

3.6.5. 安置角检校 

（1） 功能描述： 

软件提供检校视图，配合剖面视图显示，通过修改 roll、pitch 以及 heading 等值，

实时查看误差纠正后的点云效果，支持保存调整的安置角参数用以点云融合， 

（2） 操作步骤： 

1. 点击安置角检校按钮 ，弹出安置角检校界面。 

2. 选择需要检校的工程组，点击导入数据，显示如图。（注：安置角检校功能有特定

的渲染模式，暂不支持调整渲染模式） 

 

剖面选点：重新触发剖面选点功能进行剖面绘制 



剖面宽度：设置剖面选点功能下拉去剖面的的宽度 

保存参数：将调整好的参数更新保存至点云融合功能的融合参数 

滑动步长：设置鼠标乱动步长，便于快速调整 roll、pitch以及 heading 的数值 

航带显示控制：控制对应数字航带点云的显示 

3. 在点云上双击获取第一点，再双击获取第二点，进行剖面选点，软件会自动弹出剖

面视图如下图。（注：进入检校窗口，检校视图鼠标默认为剖面选点功能，如果使用测量其

他功能后，需要恢复剖面选点功能，需要点击右侧面板下的剖面选点，重新触发剖面功能） 

 

4. （可选）调整 roll、pitch、heading 等参数值，观察剖面视图下点云的重合情况，直

至点云重合 

5. 点击更新全部，将修改的参数应用到全部点云 

6. 点击保存参数，将当前调整的参数作为融合参数，同步更新到点云融合功能的融合

人参数中 

7. 点击退出标定，弹出是否确认面板，确认，退出安置角检校界面。 

3.6.6. 航带平差 

（1） 功能描述： 

在完成安置后，点云如果还存在分层现象，则可能是轨迹本身误差太大。航带平差功能

可以后处理轨迹及点云降低误差。 



 

3.7. 分类 

 

3.7.1. 按类别分类 

（1） 功能描述： 

支持将目标点云中已知类别转换成其他类别。 

（2） 操作步骤： 



 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 点击确定，将目标点云按设置类别进行分类。 

3.7.2. 地面点分类 

（1） 功能描述： 

通过改进的形态滤波方法，建立设置大小的格网，然后通过迭代处理逐层加密。直至将

所有地面点分类完毕。 

原理： 

a. 从点云数据创建最小高程曲面。将点云数据投影到 xy 平面上并划分为网格，之

后找到每个网格元素的最低高程(Zmin)值，结合所有的Zmin值到一个2维矩阵，

以此就可以创建一个基于最小高程的表面。 

b. 将表面分割为地面和非地面网格元素。在该表面上应用形态学开操作（腐蚀膨胀），

使用一个半径为 1 像素的方形结构元素进行此操作，之后计算每个网格元素上

最小表面和开操作表面映射之间的斜率。如果差值大于高程阈值，则将网格归类

为非地面网格。重复迭代上述过程，在每次迭代中结构元素的半径增加 1，直到

它达到我们指定的最大半径。迭代过程的最终结果是一个二进制掩模网格，其中

每个网格被分类为地面或非地面。 

c. 分割原始点云数据。在原始最小表面映射上应用二进制掩模以删除非地网格。计

算原始点云中每个点与估计高程模型之间的高程差。如果差异大于我们设置的高

差阈值，则将网格归类为非地面。至此整个算法结束。 

 

1. 设置格网大小 grid，分格网，每个格网取格网中最小高程值 h 初 

2. 输入最大开合半径 R 和坡度值，H=R*grid*坡度 

3. 每个格网从设置 1 开始到最大开合半径，每次都进行腐蚀，比如第一个格



网，以 1 为半径进行搜寻，取他附近最小高程值作为第一个点的高程值，然后

计算格网里每个点的高程值 hz-h 后<H 时，则这个格网被归于地面点；然后对

第一个点以半径 3（奇数倍）进行搜寻，取他附近最小高程值作为第一个点的

高程值，然后再计算 hz-h 后<H。 

4. 再每个点进行膨胀，取半径内的点的最大高程值最为第一点的高程值，然

后再比较 hz-h 后<H 

5. 每个格网只要存在一次 hz-h 后<H，都会被暂时定义为地面点 

6. 之后比较 hz-h 后（最终腐蚀膨胀后的值）<h(设置的高程阈值)，如果是则

归为地面点 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 设置分类参数 

  高程阈值：默认高程阈值为 2m（最小为 0.001m），该值设置越大则分类的地面

点越厚，反之则越薄。 

  坡度阈值： 阈值区间为 0~90°，默认为 85°，点云最大坡度。该参数可以识别

已经被识别的地面点的相邻点是属于地形还是其他地物。一般情况下，默认即可。 

  最大开合半径：默认为 30，地形起伏较大时可适当调小该值，当地形相对平坦

时默认即可。 

  格网尺寸：默认为 1.0m，该值适用于大部分点云，地形起伏较大可适当调小。 

4. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 



 

3.7.3. 低于地表分类 

（1） 功能描述： 

低于地表分类是通过将起始类别中低于周围邻近区域高程的点进行分类。例如，在起始

类别为地面点时，利用此方法可以将低于地表一定高差的点分类成低于地表点。 

原理： 

a. 设置格网尺寸大小，在起始类别中寻找待分类点的邻域点。 

b. 利用 SVD 方法（PCA），用寻找到的邻域点拟合平面。 

c. 计算当前点到平面的之间的高差绝对值，如果此值小于设定的容差，则不分类，

如果大于容差，则进入下一步。 

d. 计算当前点高程与邻域点高程平均值之间的差值是否大于当前待分类点的邻域

点拟合平面的均方误差倍数，若大于，则分类为目标类别，反之，则不分类。  



 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 设置分类参数 

高程容差：当此值变大时，分类目标类别的点数变少。当此值变小时，分类为

目标类别的点数变多。如果地形起伏大，该值可适当调大。 

均方误差倍数：当此值调大时，分类为目标类别的点数变少。当此值调小时，

分类为目标类别的点数变多。 

格网尺寸：默认 1.0m。 

4. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.4. 空中噪点分类 

（1） 功能描述： 



空中噪点分类是通过滤波算法将离群点、孤立点进行分类。离群点、孤立点是测量数据

集中的那些远高于或低于地表的点，这中情况常常会导致滤波算法出现错误，孤立点滤波

也可以理解为图像中的去噪，去除数据测量过程中受到飞鸟、多路径效应所产生的远高于

或低于其他数据的点。 

原理： 

a. 输入参数邻域点个数 n、标准差倍数 meanK； 

b. 对每一个点搜索指定邻域点个数 n 的相邻点，计算该点到相邻点的距离平均值

D； 

c. 计算所有点到相邻点的距离平均值 D 的均值 meanD 和标准差 S； 

d. 每一个点，如果 D 大于最大距离 MaxD（MaxD = meanD + meanK * S），则认为

是噪点，将被去掉。 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 设置分类参数 

邻域点个数（默认为“10”）：邻域内所需的点个数，用于计算邻域内每个点

到该点的距离平均值 D以及所有点的 D 的平均值 meanD。 

标准差倍数（默认为“5”）：与平均距离 meanD 的标准偏差相乘的因子 meanK。

平均距离 D大于 meanD + meanK * S 的点被认为是噪点。此值越小，将有更多的点

被分为噪点。 

4. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 



 

3.7.5. 按离地高度分类 

（1） 功能描述： 

按离地高度分类是指对距离地形表面一定高度范围内的点进行提取和分类，可快速对不

同高度的植被等地物进行分类。 

原理： 

使用此功能前需要点云数据已经进行过地面点分类；根据输入参数指定最小离地高度

h_min 和最大离地高度 h_max，确定离地高度范围(h_min, h_max)，对点云根据指定网格尺

寸进行划分，计算每个网格内的地面点平均高程值，按照网格遍历每个点的高程值并与该网

格内地面点的平均高程值作差，得到离地高度 h，根据 h 是否在(h_min, h_max)范围内进行

提取分类。 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 



3. 设置分类参数 

最小离地高度:地面点以上待分类区域最小高差值； 

最大离地高度: 地面点以上待分类区域最大高差值； 

格网尺寸：默认为 1.0m,地形起伏大时可适当调小； 

4. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

 

3.7.6. 建筑物分类 

（1） 功能描述： 

建筑物分类是指对点云中建筑物部分进行分类。 

原理： 

因为获取的点云数据呈离散分布，使用点云分割能够更好地获取点云数据的整体信息。

点云分割利用点云之间的属性信息的差异性和相似性，将点云划分为多个同质区域。在此基

础上计算每个同质区域的整体特征信息，利用特征信息对每个同质区域的类别进行划分，从

而达到对整体点云分类的效果。 

本次软件使用欧式聚类算法完成点云的分割，再利用每个同质区域的粗糙度和高程值进

行建筑物区域的分类。 

a. 欧式聚类算法 

欧式聚类使用欧式距离，基于 KD-Tree 的近邻查询算法，寻找 k 个离 p点最近的点，并

计算与 p 点的距离，距离小于设定阈值的点便聚类到集合 Q中，再在集合 Q 中选取 p 点以外

的一点，寻找该点的 K个最近邻点，再计算 K 个点到该点的距离，将小于设定阈值的点加入

到集合 Q 中，重复上述过程，直到 Q 中元素数目不再增加，完成一个类别的聚合，再选取 Q

元素以外的点继续进行欧式聚类算法直至所有点都完成聚类。 

 

b. 利用整体特征信息完成分类 



⚫ 粗糙度的计算：对于某个同质区域，计算每个点的粗糙度，再计算粗糙度的平均

值，以该值代表该同质区域的粗糙度，由于建筑物屋顶表面更为光滑，植被表面

更为粗糙，植被的粗糙度普遍大于建筑物的粗糙度，设定平均曲率的阈值，将大

于该阈值的区域进行去除。点的粗糙度的计算方法为：搜寻目标点周围的 n 个最

近邻点，以该邻域点集拟合出平面（本次使用 PCA 主成分分析拟合平面），再计

算邻域点到平面的距离的标准差，这个标准差的值即为该点的粗糙度。 

⚫ 高程阈值：对于某些规整的植被，如人工草坪、绿化带等，使用平均粗糙度阈值

难以去除，而这些规整的植被相对高程较低，因此利用高程阈值将这些低矮的植

被进行去除。以地面点为参考，将高于地面点 2m 以上的点进行保留，其余点去

除。 

⚫ 统计滤波去除离群点 

 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 设置分类参数 

搜索半径：默认为 1m，如果点云密度较大导致搜索的点数较大，可能影响粗

糙度的大小，因此可适当调小； 

聚类最小点数、聚类最大点数：（默认为 50~25000），是指每个点以指定半径

进行搜索，搜索区域内的点数若在该区间内则聚类，并判为一类，若该聚类中点数

达到聚类最大点数时，则停止聚类； 

粗糙度阈值：默认为 0.15，计算每一个聚类结果的粗糙度，如果建筑物屋顶

表面光滑则粗糙度可适当调小，绝对光滑时为 0。  

高于地面高度：地面点以上待分类区域最小高差值； 



格网尺寸：默认为 1.0m,地形起伏大时可适当调小； 

4. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.7. 机器学习分类 

（1） 功能描述： 

该功能使用机器学习方法，将手动整理好的训练样本库进行训练，智能生成分类规则，

并依据该规则对目标点云进行分类。此功能，训练模型后批量处理大量数据，期待减少人

工量。支持两种流程：选择训练样本，生成训练模型，处理待分类数据；  

（2） 操作步骤： 



 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 设置分类参数 

搜索半径：默认为 1m，如果点云密度较大导致搜索的点数较大，可能影响粗

糙度的大小，因此可适当调小； 

聚类最小点数、聚类最大点数：（默认为 50~25000），是指每个点以指定半径

进行搜索，搜索区域内的点数若在该区间内则聚类，并判为一类，若该聚类中点数

达到聚类最大点数时，则停止聚类； 

4. 选择样本数据文件夹，包括建筑物和数据样本数据。 

5. 点击确定，将目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 



 

 

3.7.8. 手动交互分类 

 

（1） 功能描述： 

因自动分类算法的准确度很难达到百分百，很多时候需要人机交互分类才能满足产品要

求。软件提供圆形分类、矩形分类、多边形分类、线上分类、线下分类、线中分类、画刷

分类、单点分类等手动分类方式，配合剖面工具使用，对点云进行进一步的精细化分类。 

（2） 操作说明 

1. 点击开启手动分类，进入手动分类模式 

2. 选中手动分类方法进行手动交互分类 

3. （可选）点击撤回，撤销之前全部手动分类操作 

4. 点击保存，将手动分类结果保存，直接修改对应的源文件。 

5. 点击退出，退出手动分类模式。 

3.7.8.1. 开始手动分类 

（1） 功能描述： 

进入手动交互分类模式。 

（2） 操作说明 

1. 点击手动交互分类，进入手动交互分类模式； 



2. 手动分类工具变为可用状态。 

3.7.8.2. 圆形分类 

（1） 功能描述： 

将圆形选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击圆形分类； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 绘制圆形区域，将该区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.8.3. 多边形分类 

（1） 功能描述： 

将多边形选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击多边形分类； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 绘制多边形区域，将该区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.8.4. 矩形分类 

（1） 功能描述： 



将矩形选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击矩形分类； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 绘制矩形区域，将该区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.8.5. 线上分类 

（1） 功能描述： 

将绘制线上方选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击线上分类； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 绘制线段，将绘制线上方区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

 

3.7.8.6. 线下分类 

（1） 功能描述： 

将绘制线下方选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 



1. 点击线下分类； 

2. 设置初始类别，选择目标类别； 

3. 绘制线段，将绘制线下方区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

 

3.7.8.7. 线中分类 

（1） 功能描述： 

将绘制线上方、下方以及中间选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击线中分类； 

2. 设置每个方向的转换操作,包括初始类别和目标类别； 

3. 绘制线段，将绘制线上方、下方以及中间区域内的目标点云按分类参数设置进行

分类，效果如图。 



 

3.7.8.8. 画刷分类 

（1） 功能描述： 

将画刷经过选区内的点云转换为目标类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击画刷分类； 

2. 设置初始类别和目标类别； 

3. 用画刷选择点云，将选择区域内的目标点云按分类参数设置进行分类，效果如图。 

 

3.7.8.9. 单点分类 

（1） 功能描述： 

将选中的单个点云转换为目标类别。 



（2） 操作说明 

1. 点击单点分类； 

2. 设置初始类别和目标类别； 

3. 选择单个点云，将选择区域内的目标点云按分类参数设置进行分类。 

3.7.8.10. 撤销 

（1） 功能描述： 

撤回手动分类编辑的所有操作，回退到到原始数据。 

（2） 操作说明 

1. 点击撤回，执行撤回操作，将之前手动分类的操作全部取消； 

3.7.8.11. 保存 

（1） 功能描述： 

保存手动分类编辑的内容到原始点云文件中。 

（2） 操作说明 

1. 点击保存，执行保存操作，将之前手动分类结果全部保存覆盖源文件； 

3.7.8.12. 退出 

（1） 功能描述： 

退出手动分类模式。 

（2） 操作说明 

1. （可选）点击退出，退出手动分类模式； 

2. （可选）如果未执行保存操作，点击退出弹出提示“是否保存手动分类结果到点

云中”，选择“是”，保存结果再退出编辑模式；点击“否”，直接退出编辑模式。 

3.7.9. 按类别导出 

（1） 功能描述： 

支持按指定类别进行点云的导出。 

（2） 操作说明 



 

1. 点击按类别导出； 

2. 在点云列表中勾选目标点云； 

3. 设置初始类别和目标类别； 

4. 设置导出路径 

5. 只对指定类别的点云进行导出。 

3.8. 地形 

 

3.8.1. DEM 生成 

（1） 功能描述： 

基于点云或者基于 TIN 模型数据生成 DEM 文件，DEM 只包含了地形的高程信息,只基

于分类完成的地面点类别进行生成，并未包含其它地表信息。 

（2） 操作步骤： 



 

1. 在点云列表中勾选目标点云或者选择目标 TIN 模型数据； 

2. 设置分辨率参数（XSize、YSize）；设置高程值属性的取值规则； 

3. 勾选是否合并输出； 

4. 设置输出路径； 

5. 点击确定，输出 DEM 数据。 

6. 弹出提示是否加载到面板，点击“是”，将生成的 DEM 格式的导入到图层面板

的栅格图层中，显示效果如图。 

 

3.8.2. DSM 生成 

（1） 功能描述： 



基于点云生成 DSM 文件，DSM 包含了地形表等的高程信息。 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云或者选择目标 TIN 模型数据； 

2. 勾选初始类别 

3. 设置分辨率参数（XSize、YSize）；设置高程值属性的取值规则； 

4. 勾选是否合并输出； 

5. 设置输出路径； 

6. 点击确定，输出 DSM 数据。 

7. 弹出提示是否加载到面板，点击“是”，将生成的 DSM 格式的导入到图层面板

的栅格图层中，显示效果如图。 



 

3.8.3. 等高线生成 

（1） 功能描述： 

基于点云或者基于 TIN 模型数据生成等高线文件。 

（2） 操作步骤： 



 

1. 在点云列表中勾选目标点云或者选择目标 TIN 模型数据； 

2. 设置等高线间距、颜色以及线宽； 

3. 设置优化选项； 

4. 设置文件输出格式； 

5. 设置输出路径； 

6. 点击确定，输出等高线数据。 

7. 弹出提示是否加载到面板，点击“是”，将生成的等高线格式的导入到图层面板

的矢量图层中，显示效果如图。 

 



3.8.4. 构建 TIN 

（1） 功能描述： 

基于点云生成不规则三角网模型。 

（2） 操作步骤： 

 

1. 在点云列表中勾选目标点云； 

2. 设置初始类别； 

3. 勾选是否分块，设置分块参数（按行列均匀分块）； 

4. 设置输出路径； 

5. 点击确定，输出三角网表面模型 TIN。 

6. 弹出提示是否加载到面板，点击“是”，将生成的 stin 格式的导入到图层面板的

模型图层中，显示效果如图。 



 

3.8.5. TIN 编辑 

 

（1） 功能描述： 

选择已加载到图层的三角网模型进入编辑状态，提供加点、删单点、删多点、绘制断裂

线、绘制闭合湖泊断裂线、绘制河流断裂线、删除断裂线、撤回等功能，最后点击保存覆

盖原本 TIN 模型。 

（2） 操作步骤： 

1. 选择模型进入编辑状态； 

2. 通过加点、删单点、删多点、绘制断裂线、绘制闭合湖泊断裂线、绘制河流断

裂线、删除断裂线等功能，编辑 TIN 模型； 

3. （可选）点击撤回，撤销之前所有编辑操作； 

4. 点击保存，保存编辑后的模型，覆盖原本模型。 

整体业务流程： 



 

3.8.5.1. 开始编辑 

（1） 功能描述： 

选择已加载到图层的三角网模型进入编辑状态。 

（2） 操作说明 

 

3. 点击开始编辑； 

4. 选择图层中已加载的模型数据； 

5. 点击确定，进入编辑状态，编辑工具变为可用状态。 

6. （可选）点击取消，不进入编辑； 

3.8.5.2. 加点 

（1） 功能描述： 

对三角网模型增加顶点。 

（2） 操作说明 

 



1. 点击加点，弹出设置窗口； 

2. 设置高程来源，提供四种获取方式：三角网表面，最大表面高程、最小表面高程、

用户输入 

三角网表面：通过三角形插值方式确定插入点的高程值 

最大表面高程：该模型内高程范围内的最大值 

最小表面高程：该模型内高程范围内的最小值 

用户输入：自定义高程值 

3. 点击模型需要加点的位置； 

4. 成功在目标位置加点。 

3.8.5.3. 删单点 

（1） 功能描述： 

删除三角网模型上指定顶点。 

（2） 操作说明 

1. 点击删单点； 

2. 点击模型需要删点的位置； 

3. 删除对应顶点，效果如图； 

 

3.8.5.4. 删多点 

（1） 功能描述： 

删除多边形绘制范围内三角网模型上的顶点。 

（2） 操作说明 

1. 点击删多点； 

2. 绘制多边形，选择需要删除点的模型顶点，右键结束绘制； 

3. 自动删除对应顶点； 



3.8.5.5. 绘制断裂线 

（1） 功能描述： 

支持绘制断裂线用来区分不同地物，软件提供软断裂线和硬断裂线两种方式。 

原理： 

以下是通过添加软断裂线强制不同表面特性的一个示例。请注意观察 TIN 构建器

是如何沿断裂线添加额外折点从而确保将断裂线保留在 TIN 中的。这些新结点

的 z 值获取自沿断裂线的线性插值。 

       构建 TIN 的输入数据包括四个点和一条带有两个结点的线。 

 
      将点和结点作为离散多点处理时生成的 TIN 

 

      当这条线被强制作为断裂线时，这条线将保留在 TIN 中。请注意观察引入结

点的 z 值。 

 
     与所有断裂线相同，软断裂线的 z 值也可以是常量或变量。例如，可以将具有

常量高程的一段管道定义为软断裂线。相应地，也可以将具有波动高程的一段公路作为软

断裂线加入到 TIN 表面模型中。 

硬断裂线：定义表面光滑的中断处,是最常见的断裂线。它常用于定义河流、山脊线、

岸线、道路边线表面突然变化的位置。在边坡中可以很好地定义公路的开挖边界。） 

（2） 操作说明 

1. 点击绘制断裂线，弹出如下窗口； 

 



选择线类型：软断裂线（在三角网上生成点） 

                  硬断裂线（在断裂线上生成点） 

硬断裂线默认起始高程为三角形表面高程、勾选手动输入高程后，可用户自定义

设置起始高程值 

2. （可选）选择绘制硬断裂线，在模型上绘制多段线，右键结束，效果如图； 

 

3. （可选）选择绘制硬断裂线，勾选改变高程，设置起始高程值，在模型上绘制

多段线，右键结束，效果如图； 

 

4. （可选）选择绘制软断裂线，在模型上绘制多段线，右键结束，效果如图； 



 

3.8.5.6. 绘制湖泊断裂线 

（1） 功能描述： 

沿着湖泊绘制多边形，在多边形区域生成固定高程值的面。 

（2） 操作说明 

1. 点击绘制（闭合）湖泊断裂线，弹出下列窗口； 

 

2. 设置目标高程； 

3. 绘制多边形，右键结束绘制； 

4. 生成湖泊断裂线，效果如图； 

 

3.8.5.7. 绘制河流断裂线 

（1） 功能描述： 

沿着河流绘制两条多段线，在两线之间区域生成指定高程值的面。 

（2） 操作说明 



1. 点击绘制河流断裂线，弹出下列窗口； 

 

2. 设置目标起始高程； 

3. 沿着河流边岸绘制第一条多段线，右键结束绘制； 

4. 沿着河流边岸绘制第二条多段线，右键结束绘制； 

5. （可选）点击清除绘制，只清除该视图内绘制的多段线，不清除已添加的断裂线； 

6. （可选）点击添加，根据绘制的两条多段线生成河流断裂线，效果如图；（只绘

制一条多段线时，点击添加，会弹出提示“请绘制第二条多段线”） 

 

7. （可选）点击退出，退出绘制河流断裂线模式； 

3.8.5.8. 删除断裂线 

（1） 功能描述： 

删除绘制的断裂线。 

（2） 操作说明 

1. 点击删除断裂线； 

2. 选中已绘制的断裂线，执行删除操作； 



3.8.5.9. 撤回 

（1） 功能描述： 

撤回 TIN 编辑的所有操作，回退到到原始数据。 

（2） 操作说明 

1. 点击撤回，执行撤回操作，将之前 TIN 编辑的操作全部取消； 

3.8.5.10. 保存 

（1） 功能描述： 

保存 TIN 编辑的内容到原始文件中。 

（2） 操作说明 

1. 点击保存，执行保存操作，将之前 TIN 编辑的操作全部保存覆盖源文件； 

3.8.5.11. 退出 

（1） 功能描述： 

退出 TIN 编辑模式。 

（2） 操作说明 

1. （可选）点击退出，退出 TIN 编辑模式； 

2. （可选）如果未执行保存操作，点击退出弹出提示“是否保存 TIN 到工程中”，

选择“是”，保存 TIN 再退出编辑模式；点击“否”，直接退出编辑模式； 

3.8.6. TIN 渲染 

3.8.6.1. 高程渲染 

（1） 功能描述： 

根据模型数据的高程值，并将其映射到指定的颜色区间，方便观测模型数据的高程变

化。 

（2） 操作说明 

1. 点击按高程显示； 

2. 三角网模型按高程渲染模式进行显示； 



 

3.8.6.2. 分类渲染 

（1） 功能描述： 

根据模型数据的类别信息，并将其映射到指定的颜色，方便观测模型类别。 

（2） 操作说明 

1. 点击分类渲染； 

2. 三角网模型按类别信息进行显示； 

 

3.8.6.3. 面模式 

（1） 功能描述： 

当前窗口的模型数据按面状模式进行显示。 

（2） 操作说明 

1. 点击显示模型； 

2. 当前窗口的模型数据按模型状态进行显示，显示效果如图； 



 

3.8.6.4. 线模式 

（1） 功能描述： 

当前窗口的模型数据按三角网状态进行显示。 

（2） 操作说明 

1. 点击线模式； 

2. 当前窗口的模型数据按三角网状态进行显示，显示效果如图； 

 

3.8.6.5. 点模式 

（1） 功能描述： 

当前窗口的模型数据按顶点状态进行显示。 

（2） 操作说明 



1. 点击点模式； 

2. 当前窗口的模型数据按顶点进行显示，显示效果如图； 

 

 


