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前    言 
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起草。 

本文件由中华人民共和国自然资源部提出并归口。 
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室内三维测图数据获取与处理技术规程 

1 范围 

本文件规定了室内空间三维测图数据获取与处理的基本规定、技术准备、数据获取、数据处理和成

果制作、质量控制、成果验收与成果归档、安全与保密规定等内容。 

本文件试用于室内空间地理信息数据获取与处理。 

2 规范性引用文件 

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，

仅该日期对应的版本适用于本文件；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。 

GB/T 14912 1:500 1:1000 1:2000 外业数字测图技术规程 

GB/T 17160 1:500 1:1000 1:2000 地形图数字化规范 

GB/T 18316 数字测绘成果质量检查与验收 

GB/T 20257.1 国家基本比例尺地图图式 第 1 部分：1:500 1:1 000 1:2 000 地形图图式 

GB/T 28590 城市地下空间设施分类与代码 

GB/T 35628 实景地图数据产品 

GB 50026 工程测量规范 

GB 50104 建筑制图标准 

CH/T 1004 测绘技术设计规定 

CH/Z 3017 地面三维激光扫描作业技术规程 

CH/T 9008.1 基础地理信息数字成果 1:500、l:1000、1:2000 数字线划图 

CH/T 9015 三维地理信息模型数据产品规范 

CJJ/T 8 城市测量规范 

3 术语与定义 

下列术语和定义适用于本文件。 

3.1 
 

室内空间  indoor space 

由一系列面围合而成、相对独立、相对封闭的立体空间，包括建（构）筑物地上室内空间和地下空

间。 

3.2 

即时定位与地图构建  simultaneous localization and mapping，SLAM  

使机器人在未知环境（没有先验知识的前提下）创建地图，或者在已知环境（已给出该地图的先验

知识）中能更新地图，同时利用地图进行自主定位和导航。 

http://www.baidu.com/link?url=TF03yxjqCt7yJwc1esSI0YRPTh7Fmhk4G8KkK9DnONwLodTKF-LdqP4JsEQ4dLB52ohw8HlaLiqVxjYSnnRA-_
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3.3 

SLAM 移动测图系统  SLAM mobile mapping system 

集成 SLAM 技术的多传感器集成移动测量系统。 

3.4 

闭环  loop 

为控制测量精度所设定的一段重复测量场所或空间。 

3.5 

闭环控制  loop control 

通过重复测量的闭环数据进行平差处理，改善测量结果精度的方法。 

3.6 

地理参考  geo-referencing 

为各种遥感影像、实景影像、照片、激光雷达点云等观测数据提供空间坐标及姿态，将其纳入到参

照坐标系并与其它空间数据配准的过程。 

3.7 

室内二维图  indoor two-dimensional map 

描述和表达室内空间几何特性的二维图形。 

3.8 

室内三维模型  indoor three-dimensional model 

室内场景的三维表达，反映对象的空间位置、几何形态、纹理及属性等信息。 

4 基本规定 

4.1  测绘基准 

4.1.1 平面坐标系 

室内三维测图成果平面坐标系统宜采用 2000国家大地坐标系（China Geodetic Coordinate System 

2000，简称 CGCS 2000）。采用相对独立的平面坐标系统时，应与 CGCS 2000国家大地坐标系建立联系。 

4.1.2 高程基准 

室内三维测图成果高程基准采用 1985国家高程基准。采用相对高程时，应与 1985 国家高程基准建

立联系。 

4.2 测图方法 

根据室内三维测图成果技术要求，可采用现场测量调绘、地面站三维激光扫描测量和 SLAM 三维测

图等三种方法。 

4.3 技术指标 

4.3.1 控制网精度和密度要求 

控制网精度和密度应符合以下要求： 

a) 控制点平面中误差≤5cm； 

b) 控制点高程中误差≤5cm； 

c) 控制点个数不少于 2 个； 

d) 控制点密度：每 1000m
2 不少于 2 个； 

e) 控制边长不超过 200m。 

4.3.2 现场测量调绘精度 

现场测量调绘精度应符合以下要求： 
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a) 建（构）筑物的平面位置测量中误差≤20cm； 

b) 实地量算建（构）筑物几何尺寸量算中误差≤5cm 

4.3.3 点云数据 

采用激光扫描获取点云，其指标应满足： 

a) 点云坐标中误差≤10cm（30 米范围内）； 

b) 点间距≤10cm（30 米范围内）； 

c) 点云密度不低于 100 个点/m
3 。 

4.3.4 全景影像 

全景影像在室内空间均衡分布，相邻站点间隔不大于 30m，全景影像指标应符合 GB/T 35628 规定。 

4.3.5 室内二维图 

室内二维平面图、立面图应符合 GB/T 17160、GB 50104 和 GB/T 20257.1 的规定。 

4.3.6 横断面 

横断面精度要求中误差不大于 5cm，点间隔不大于 2m。每个横断面需要有断面所在中心三维坐标。 

4.3.7 室内空间三维模型 

室内空间三维模型应符合 CH/T 9015 中关于 LOD 4 的规定。 

4.3.8 室内实景地图 

室内实景地图应符合 GB/T 35628 规定。 

4.3.9 建（构）筑物属性成果表 

属性成果表应包含室内空间对象的类别、名称、使用性质及所属分层等信息，地下室内空间对象分

类应 GB/T 28590 规定。室内空间三维测图成果根据不同需求和测图方法，选择成果形式，但至少要包

括建（构）筑物室内平面图、建（构）筑物属性成果表。 

5 技术准备 

5.1 资料收集 

作业前宜收集作业区域的以下资料： 

a) 已有的大地测量资料（如大地控制资料、高程控制资料、GNSS 连续运行参考站等）； 

b) 室内空间的类型与权属；  

c) 室内空间已有的规划、设计、建设和验收资料； 

d) 室外、地上地形及地表覆盖情况； 

e) 数字线划图、数字正射影像和数字高程模型等。 

5.2 现场踏勘 

现场踏勘应符合下列规定： 

a) 实地了解作业区域的自然地理、人文和交通状况； 

b) 实地踏勘地上、地下室内空间多层的设备、人员上下通道； 

c) 核实已有资料的真实性和适用性； 

d) 根据作业区域情况，选择控制网和作业方式。 

5.3 设备准备与检查 

5.3.1采用现场测量调绘方式获取室内三维测图数据时，所使用的全站仪、手持测距仪、钢尺等传统测

绘仪器应在检校合格的有效期内。 

5.3.2采用地面站三维激光扫描方式获取室内三维测图数据时，所使用地面三维激光扫描仪应满足以下
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要求： 

a) 测量距离大于 100m； 

b) 距离测量中误差≤2cm； 

c) 测量频率不低于 300kHz； 

d) 应内置或具备同轴相机安装能力，且同轴相机应进行相机主距、像主点、畸变参数及相对

于扫描仪的安装姿态参数的标定； 

e) 应在检校合格的有效期内，对应的软件应经测试合格； 

f) 各部件及附件应齐全、匹配，仪器各个部件应连接紧密且稳定； 

g) 地面三维激光扫描、同轴相机通电后应能正常获取数据，电源容量和存储容量应满足作业

时间要求。 

5.3.3 采用 SLAM 三维测图方式获取室内三维测图数据时，所使用的 SLAM 移动测图系统应满足以下

要求： 

a) 测量距离大于 100m； 

b) 30 米范围内距离测量中误差≤10cm； 

c) 测量频率不低于 100kHz； 

d) 应具备全景影像采集能力，且全景相机应进行相机主距、像主点、畸变参数及相对于扫描仪的

安装姿态参数的标定； 

e) 应在检校合格的有效期内，采用的软件应经测试合格； 

f) 各部件及附件应齐全、匹配，仪器各个部件应连接紧密且稳定； 

g) 通电后应能正常获取数据，电源容量和存储容量应满足作业时间要求。 

5.4 技术设计 

5.4.1设计要求和主要内容 

5.4.1.1应根据项目要求，结合已有的资料、实地踏勘情况及相关的技术规定，编制技术设计书。 

5.4.1.2技术设计书应主要从资料分析与利用、测量方式选择、控制测量、闭环控制设计等方面进行编

制。 

5.4.1.3技术设计书的编制应符合 CH/T 1004 的规定。 

5.4.2资料分析与利用 

根据项目要求，对收集资料、现场踏勘情况进行分析，确定可以利用的大地控制资料、高程控制资

料和图纸等，为制定测图数据获取方案提供依据。 

5.4.3测量方式选择 

根据项目要求和已有可用资料，确定测图数据获取方式。 

5.4.4控制测量方案 

根据室内空间情况和已有控制资料，制定测图控制测量方案。控制测量方案应包括： 

a) 控制网布设方案； 

b) 控制网测量方案：平面控制应按照不低于图根控制选择控制测量观测方法；高程控制应按

照不低于等外水准选择控制测量观测方法； 

c) 控制测量成果要求。 

5.4.5 数据采集方案与闭环控制设计 
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采用 SLAM 三维测图方式进行测图数据获取时，应事先规划好数据采集路线，并做好闭环控制设

计。数据采集路线和闭环控制设计应遵循如下要求： 

a) 数据采集路线应完全覆盖作业区域； 

b) 整条采集线路宜设置一个大闭环，结束位置选择在起始数据采集位置； 

c) 采集里程超过 200m，应设置 1 个及以上闭环； 

d) 采集面积超过 2000m
2，应设置 1 个及以上闭环； 

e) 多层空间每一层应设置 1 个及以上闭环； 

f) 层间转换应设置 1 个及以上闭环； 

g) 闭环宜选择相对规则空间，面积在 10m
2 以上。 

6 数据获取 

6.1 技术流程 

6.1.1采用现场测量调绘方式时，应采用 1：500 比例尺并按照 GB/T 14912 的规定制定数据获取技术流

程。 

6.1.2采用地面站三维激光扫描方式时，应按照 CH/Z 3017 的规定制定数据获取技术流程。 

6.1.3采用 SLAM 三维测图方式时，数据获取技术流程包括如下内容： 

a) 控制网布测； 

b) SLAM 移动测图系统初始化校准； 

c) SLAM 移动测图系统数据采集：包括激光扫描数据、全景影像数据、闭环数据获取； 

d) 外业数据检查； 

e) 原始数据整理、归档和移交。 

技术流程图如图 1 所示。 
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图 1  SLAM 移动测图系统数据获取流程 

6.2 控制网布测 

6.2.1 控制网布设 

室内空间三维控制包括平面控制和高程控制，控制点应在室内空间均衡分布，标志明显，且与室外

测量控制网联测。控制网应整体设计，分级布设，应符合下列要求： 

a) 控制网应根据作业区域已知控制点的分布、室内空间结构、楼层情况和精度要求，选定控制网

等级并设计控制网的网形； 

b) 控制网应全面控制作业区域，在分区进行扫描作业时，应对各区的点云数据配准起到联系和控

制误差传递的作用； 

c) 控制网布设应方便测设，控制点一般要做好标记，标记形状见附录 A。也可以选取室内空间明

显的特征点。控制点需要做好点之记，点之记制作要求见附录 B。 

6.2.2 控制测量 

控制测量应符合下列要求： 

a) 平面控制按照图根控制以上观测； 

b) 高程控制按照等外水准以上观测；  

c) 导线测量和水准测量作业应符合 CJJ/T 8、GB 50026 的规定。 

6.3 SLAM 测图数据采集 

6.3.1 SLAM 移动测图系统初始化 

控制网布设 

控制网测量 

控制网测

量数据 

激光扫描 

数据采集 
全景影像 

数据采集 

室内空间扫描 

闭环数据采集 

实时推

算结果

 

激光扫描

数据 

全景影像

原始数据 

不
合
格 

合格 

外业数据检查 

数据整理、归档、移交 
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SLAM 移动测图系统在开始数据采集时，应进行初始化。要求如下： 

a) 初始化应选择规则、空旷的室内空间； 

b) 系统要相对静止，周围空间应保持无人员走动、设备晃动； 

c) 初始化时间不低于 30 秒； 

d) 应按照附录 C 记录初始化采集时刻、场所、设备状态。 

6.3.2 室内空间扫描 

SLAM 移动测图系统初始化完成后，按照作业区域数据采集方案确定的采集路线进行室内空间扫描，

直到完成整个作业区域数据采集。 

6.3.3 闭环数据采集 

闭环数据采集按照闭环控制方案，在室内空间扫描过程中同时完成。采集要求与 6.3.2 相同。 

6.3.4 SLAM 扫描数据检查 

SLAM 扫描数据采集完成后，应检查各传感器结束前工作状态是否正常，数据采集文件是否齐全，

数据量是否正常。采集路线的开始和结束位置相同时，应检查开始和结束位置的偏差，偏差应不大于

10m 或不超过 1 个闭环空间。 

6.4 全景影像数据采集 

6.4.1  根据测图数据获取方式和要求，选择合理的全景影像采集方案。全景影像可以单独采集，也可

以与其他数据采集同时进行。 

6.4.2  全景影像采集应事先进行数据采集站点规划，保证相邻图像之间的重叠区域不小于 30%。 

6.4.3  全景影像数据采集按照作业方案规划的全景站点进行数据采集，应符合下列要求： 

a) 全景影像像元分辨率在 10m 处不大于 1cm； 

b) 采集时，观测场所宜清场，避免人员走动、设备相互遮挡等； 

c) 应保持镜头正对目标面，无法正面拍摄全景时，先拍摄部分全景，再逐个正对拍摄，后期

再合成； 

d) 室内空间应有足够亮度，宜在较为柔和亮度下进行拍摄，避免逆光拍摄，能见度过低或亮

度过暗时不宜拍摄；  

e) 纹理颜色有特殊要求时可使用色卡配合拍摄； 

f) 采集时应绘制全景采集站点分布图。 

6.4.4  采用地面站三维激光扫描方式进行数据采集时，可按照全景影像采集方案，在对应的三维激光

扫描站点按照 6.4.3 要求进行全景影像采集。 

6.4.5  采用 SLAM 三维测图方式进行数据采集时，可同时采集全景影像。全景影像采集为连续采集，

其设置间隔应根据 6.4.2 要求的重叠度设置采集间隔参数。 

7 数据处理与成果制作 

7.1 内业数据处理 

7.1.1  采用现场测量调绘方式时，以现场测量调绘数据，采用 1：500 地形图比例尺，按照 GB/T 17160

和 GB 50104 的规定进行室内空间数据处理，制作室内二维平面图、立面图和空间设施图，室内空间设

施分类与编码按照 GB/T 28590 的规定执行。 

7.1.2  采用地面站三维激光扫描方式时，按照 CH/Z 3017 的规定制定数据处理技术流程。 

7.1.3  采用 SLAM 三维测图方式时，数据处理主要包括时空基准统一、SLAM 位置姿态计算、闭环平
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差、点云生成与去噪、点云绝对定向、全景影像地理参考、点云与全景影像配准。技术流程图如图 2

所示。 

 

图 2  SLAM 测图数据处理流程 

7.1.3.1  时空基准统一处理 

对获取的各种原始数据进行时间和空间基准统一处理，包括时间基准统一和空间基准统一： 

a) 时间基准统一：根据 SLAM 移动测图系统的统一时间基准，将不同采样频率的激光扫描数据、

全景影像数据打上统一时间标签； 

b) 空间基准统一：根据 SLAM 移动测图系统检校参数，建立激光扫描传感器与全景影像相机的

空间参考转换关系，将点云和全景影像统一到相同坐标系下。 

7.1.3.2  SLAM 位置姿态计算 

控制网测

量数据 

激光扫描

数据 

全景影像

原始数据 

时刻基准统一

处理 

SLAM 位置姿

态计算 

闭环平差 

SLAM 轨迹

数据 

全景影像 

地理参考 

点云生成与 

去噪 

点云绝对定向 

点云与全景 

影像配准 

室内空间 

三维点云全景数据 
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对 SLAM 移动测图系统获取的数据在专用的 SLAM 处理软件中进行处理，计算 SLAM 移动测图系

统实时位置和姿态，并打上统一的时间标签。 

7.1.3.3  闭环平差 

对 SLAM 位置姿态计算结果进行平差优化，提高位置姿态计算的精度和可靠性，主要步骤如下： 

a) 根据闭环设计方案，检测 SLAM 闭环； 

b) 对闭环进行人机交互确认，不在闭环设计方案中的闭环，经人工确认具备闭环特征，也可纳入

闭环平差； 

c) 对闭环数据进行局部约束平差优化，计算闭环段的位置姿态； 

d) 以局部约束平差优化计算得到的闭环段位置和姿态与全局 SLAM 位置姿态数据进行联合平差

优化，计算出最终的 SLAM 位置姿态结果。 

7.1.3.4  点云生成 

将闭环平差得到的位置姿态结果与激光扫描数据在统一的时间基准上进行融合处理，生成室内空间

点云。 

7.1.3.5  点云绝对定向 

点云绝对定向应符合以下要求： 

a) 以室内控制网布设方案和测量成果为依据，从点云中自动/半自动选取同名控制点； 

b) 同名控制点可选取预置的标靶点或特征点； 

c) 应采用不少于 3 个分布均匀的同名点； 

d) 根据同名控制点的三维绝对坐标及其在点云中的坐标，对点云进行绝对定向处理，得到与控制

网坐标参考一致的点云。 

7.1.3.6  全景影像地理参考 

根据统一的时间标签，以 SLAM 位置姿态结果，对全景影像数据进行地理参考配准，计算每一帧

全景影像的位置和姿态。 

7.1.3.7  点云与全景影像配准 

点云与全景影像配准主要步骤如下： 

a) 根据激光扫描传感器与全景影像相机的空间参考转换关系，将点云与全景影像进行配准； 

b) 对点云与全景影像配准结果，应逐帧浏览检查；必要时，人机交互选取同名点进行配准调整。 

7.2 成果制作 

7.2.1 成果制作内容 

成果制作可包括室内平面图、立面图和空间设施图采编、断面制作、室内三维模型制作和室内实景

地图制作等。 

7.2.2 室内平面图、立面图和空间设施图采编 

7.2.2.1  室内平面图采编与建库在 9.1.3 点云和全景影像的基础上进行。主要包括特征点线提取、要素

采集和图幅整饰等。 

7.2.2.2  依据点云和全景影像数据情况，可采用分类拟合或人机交互方式提取特征点线制作平面图，

并符合下列规定： 
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a) 平面图制作宜选择 1：500 或更大比例尺； 

b) 点云部分缺失无法准确获取结构尺寸时，可根据露明部分尺寸推算隐蔽尺寸，推算结果应特别

说明；                                                                                                                                        

c) 地下室内空间要素的分类与代码应符合 GB/T 28590 的要求； 

d) 管线井、立杆、设施等有规则形状的独立地物，宜采用拟合中心的方法进行采集； 

e) 电线、管线、通道、房间、站台、服务台等线状、面状地物，宜采用拟合线的方法进行采集； 

f) 根据成图比例尺和地形类别，利用地面点云标注地面高程； 

g) 地物、设施应结合配准好的点云、全景影像进行判读，对内业无法判定的地物应进行外业核查

和补测； 

h) 图幅整饰应符合 CH/T 9008.1 的规定。 

7.2.3 断面图制作 

对隧道、综合管廊等室内空间，根据项目要求，可依据点云制作横、纵断面图，并符合下列规定： 

a) 依据项目要求的中轴线、按照规定间隔制作横、纵断面图； 

b) 生成横、纵断面图的点云需进行滤波； 

c) 点云部分缺失时，可根据露明部分断面推算拟合，推算拟合结果应特别说明；  

d) 横、纵断面图上点间隔可设置。 

7.2.4 室内三维模型制作 

7.2.4.1  室内三维模型制作在点云和全景影像上进行，主要包括模型制作和纹理映射等。 

7.2.4.2  室内三维模型制作分为规则模型和不规则模型制作。 

7.2.4.2.1  规则模型制作应符合下列要求： 

a) 可利用点云数据、全景影像数据或已测平面图、立面图、断面图进行交互式建模； 

b) 对于球面、弧面、柱面等规则几何体应根据点云数据拟合模型； 

c) 对应点云缺失、遮挡、隐蔽而无法准确确定的特征对象，应根据点云数据进行空间运算、拟合

等方式确定； 

d) 规则模型制作应符合 CH/T 9015 的规定。 

7.2.4.2.2  不规则模型制作应符合下列要求： 

a) 通过点云构建三角网模型，采用孔填充、边修补、简化、细化、光滑处理等方法优化三角网模

型； 

b) 表面为光滑曲面的可采用曲面片划分、轮廓线探测编辑、曲面拟合等方法生成曲面模型。 

7.2.4.3  室内三维模型纹理映射 

室内三维模型纹理映射，应符合下列要求： 

a) 依据全景影像数据和现场拍摄的照片进行纹理映射，必要时可实地补拍照片，采集纹理； 

b) 依据配准的全景影像进行纹理采集时，可直接采集对应模型的纹理；依据现场照片采集纹理时，

需要在补拍照片和模型上选定不少于 3 个以上同名点进行配准后再采集； 

c) 纹理映射后，图像与模型应无明显偏差； 

d) 根据项目要求，需对纹理影像进行亮度、色彩、元素等图像编辑处理。 

7.2.5 室内实景地图制作 

7.2.5.1  室内实景地图制作依据具有地理参考、与点云配准好的全景影像数据制作实景地图。 
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7.2.5.2  室内实景地图制作应符合 GB/T 35628 规定。 

7.3 元数据制作 

制作各类成果元数据，元数据内容应符合 CH/T 1007 的规定。 

8 质量控制、成果验收与归档验收 

8.1 质量控制要求 

质量控制应符合下列规定： 

a) 质量检查验收应符合 GB/T 18316 的规定，且满足技术设计书的要求； 

b) 室内三维测图数据获取与处理成果检查验收流程应符合两级检查、一级验收。 

8.2 质量检查内容 

8.2.1 点云数据 

点云数据质量检查的内容应包括： 

a) 坐标系统、高程基准和投影参数； 

b) 点云数据的完整性； 

c) 点云密度； 

d) 点云噪声； 

e) 点云相对精度、绝对精度； 

f) 点云强度和颜色信息等； 

g) 点云与全景影像配准精度。 

8.2.2 全景影像数据 

全景影像数据质量检查的内容应包括： 

a) 坐标系统、高程基准和投影参数； 

b) 影像色调和反差、清晰度和纹理表现、拼接和接边质量、外观质量和影像色彩等； 

c) 数据格式、数据组织、文件命名和影像分辨率等正确性； 

d) 全景影像与点云配准情况； 

e) GB/T 35628 规定的影像其他质量检查内容。 

8.2.3 室内二维平面图、立面图 

室内平面图、立面图质量检查的内容包括： 

a) 平面图、立面图特征点、线、面要素与点云数据符合性； 

b) 平面图、立面图地物要素的合理性； 

c) 高程点与点云数据一致性； 

d) 文字注记、尺寸标注齐全、完备； 

e) 图例和比例尺； 

f) 图面整洁度； 

g) CH/T9008.1 规定的 DLG 其他质量检查内容。 

8.2.4 断面图 

断面图质量检查内容包括： 

a) 断面轮廓线与点云数据符合性； 

b) 断面的完整性； 
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c) 文字描述、尺寸标注齐全； 

d) 图例和比例尺； 

e) 图面整洁度。 

8.2.5 室内三维模型 

规则三维模型质量检查内容包括： 

a) 模型与点云数据符合性； 

b) 模型与全景影像数据的符合性； 

c) 模型纹理； 

d) CH/T 9015 规定的其他三维模型质量检查内容。 

不规则三维模型质量检查内容包括： 

a) 模型与点云数据符合性； 

b) 模型与全景影像数据的符合性； 

c) 模型细节表达合理性； 

d) 模型表面完整性； 

e) 模型纹理； 

f) CH/T 9015 规定的其他三维模型质量检查内容。 

8.2.6 室内实景地图 

室内实景地图质量检查内容包括： 

a) 坐标系统； 

b) 影像分辨率； 

c) 影像色调和反差、清晰度； 

d) 数据格式、数据组织和文件命名等正确性； 

e) GB/T 3562 规定的其他质量检查内容。 

8.3 成果验收 

成果验收按照 GB/T 18316 制定项目的检查验收计划执行。 

8.4 成果归档 

8.4.1 成果归档要求 

成果归档应符合下列要求： 

a) 外业观测、数据处理记录规范、齐全； 

b) 检查验收记录完整、各项指标明确； 

c) 技术文档齐全、完整，内容真实，表述准确； 

d) 各项作业记录、数据处理记录应签署完整； 

e) 技术资料和成果应签署完整。 

8.4.2 成果归档内容 

成果归档资料宜包括以下内容： 

a) 成果清单； 

b) 室内点云数据、全景影像数据、平面图、立面图、断面图、三维模型、室内实景地图和元数据； 

c) 控制布设方案与标志资料； 

d) 控制点测量与计算资料； 
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e) 规划、设计和建设资料； 

f) 现场调绘资料 

g) 外业测量记录； 

h) 内业数据处理记录； 

i) 技术设计书； 

j) 测绘技术总结书； 

k) 检查报告与验收报告； 

l) 其他相关资料。 

9 安全与保密规定 

按照国家相关法律法规及标准要求进行安全与保密处理。 
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附录 A  

（规范性） 

控制点标志形状 

 

图 A.1给出了控制点标志形状和尺寸。 

 

注：尺寸：5cm×5cm 或 10cm×10cm 

图 A.1  控制点标志形状 
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附录 B  

（规范性） 

控制点点之记 

 

    表 B.1给出了控制点点之记内容。 

表 B.1  控制点点之记 

点名  编号  

设置人员  设置日期  

标志类型 （     ）标志点                   （      ）特征点 

标志图片 

 

 

 

 

位置描述  

点 

位 

略 

图 
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附录 C  

（规范性） 

SLAM 移动测图系统数据采集记录表 

 

    表 C.1给出了 SLAM移动测图系统数据采集记录表内容。 

表 C.1  SLAM 移动测图系统数据采集记录表 

项目名称  测区名称  

作业人员  作业日期  

设备名称  设备型号  

开始时间  结束时间  

初始化起始时间  初始化结束时间  

初始化场所  

设备状况  

备注  

 

 

 

 

_________________________________ 


