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机载激光雷达点云数据质量评价指标

及计算方法

1 范围

本标准规定了用于机载激光雷达点云数据质量评价的激光雷达点云密度、高程精度、平面精度等指

标及计算方法。
本标准适用于机载单回波、多回波激光雷达点云数据的质量评价,星载激光雷达点云数据的质量评

价可参照执行。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

CH/T1021—2010 高程控制测量成果质量检验技术规程

CH/T1022—2010 平面控制测量成果质量检验技术规程

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1 
激光雷达 lightdetectionandranging;LiDAR
发射激光束并接收回波以获取目标三维信息的系统。
[GB/T14950—2009,定义4.150]

3.2 
点云 pointcloud
以离散、不规则方式分布在三维空间中的点的集合。
[CH/T8023—2011,定义3.3]

3.3 
激光雷达点云 LiDARpointcloud
通过激光雷达扫描获得的点云。
[CH/T8023—2011,定义3.4]

3.4 
点云密度 densityofpointcloud
以高程方向为法向方向,单位面积上点云中激光点的平均数量。
注:改写CH/T8023—2011,定义3.5

3.5 
点云粗差 outlierofpointcloud
激光雷达点云数据中不属于地表激光点的离群点。
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