
www.feimarobotics.com

无人机管家道路断面处理流程

编 制： 深圳飞马机器人科技有限公司

版本号： V1.0

日 期： 2021-10-18



www.feimarobotics.com

目录
1.产品概述.....................................................................................................................1

2.处理流程.....................................................................................................................1

2.1基于道路中线作业流程..................................................................................2

2.1.1数据准备...............................................................................................2

2.1.2新建工程...............................................................................................2

2.1.3生成道路中线.......................................................................................4

2.1.4创建里程点...........................................................................................4

2.1.5道路断面生成.......................................................................................5

2.2基于导入里程点作业流程..............................................................................7

2.2.1数据准备...............................................................................................7

2.2.2新建工程...............................................................................................8

2.2.3导入里程点...........................................................................................9

2.2.4道路断面生成.......................................................................................9

3.成果输出................................................................................................................... 11



www.feimarobotics.com

1

版权声明

本文档版权由深圳飞马机器人科技有限公司所有。任何形式的拷贝或部分拷
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1.产品概述

公路交通是衡量一个国家经济实力和现代化水平的重要标志，是国民经济发

展、社会发展和人民生活必不可少的公共基础设施。道路断面是公路设计勘测阶

段必不可少的环节，传统道路断面测量方法是由外业人员采用 GPS-RTK或者全

站仪等仪器进行实地测量，内业人员利用相关软件绘制道路断面图；但传统的测

量方法存在测量不够全面、容易漏测边坡点等高程突变点的现象，导致道路断面

不能准确体现道路及两侧地形起伏情况。

为解决传统道路断面测量方式的弊端，飞马无人机管家智点云模块推出了道

路断面功能。以高精度、高密度激光雷达点云数据为基础，结合传统测量流程，

可实现道路断面三维可视化显示、查看和矢量化导出，解决了传统道路测量方式

存在的缺陷，为道路断面测量提供新的技术方案。

2.处理流程

图 两种作业流程
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2.1 基于道路中线作业流程

2.1.1 数据准备

 道路点云数据：是指经过滤波处理后的点云数据，支持 LAS格式。

 道路中线坐标：是指用户勘测设计中已有的道路中线拐点数据文件，道路中

线支持两种格式，分别为 DAT（点名,,北坐标,东坐标,高程）以及 TXT(点名,

北坐标,东坐标,高程)格式。

图 DAT格式

图 TXT格式

注：

1）道路中线目前只读取前三列坐标值，不读取高程值；

2.1.2 新建工程

打开无人机管家【智点云】模块，点击文件菜单下新建工程，输入工程名称，

指定工程存放路径，点击下一步，添加分类后的道路点云数据，点击创建，完成
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智点云工程建立。

图 新建工程
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2.1.3 生成道路中线

打开【智点云】-【工程应用】菜单，点击【道路中线】，导入道路中线坐标，

点击应用，完成创建道路中线。

图 生成道路中线

2.1.4 创建里程点

打开【智点云】-【工程应用】菜单，点击【里程点】，通过设置起始点距离、

里程间隔、距起始点距离以及里程点间距进行自动生成里程点，也可导出里程点

数据供第三方软件使用。

【参数含义】

 起始点编号：字母+数值，例如 K0+000；

 距起始点距离：数值，范围 0-99999；

 里程点间距：数值，范围 0-99999；
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图 创建里程点

2.1.5 道路断面生成

根据里程点数据，在垂直于道路中线方向生成指定宽度的横断面线，并根

据点云数据对断面线按照采样距离进行内插，计算该位置的实际地面高程，通过

角度阈值对断面线进行抽稀，最终生成断面图。

2.1.5.1 生成断面线

打开【智点云】-【工程应用】菜单，点击【道路断面】，进行参数设置，参

数设置完成以后点击生成断面线即完成断面线的创建。

图 生成断面线
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下面对设置参数做如下说明：

【起始里程】与【终点里程】是指生成生成断面的起始里程点以及截止里程点；

【中线左侧宽度】与【中线右侧宽度】是指小号里程到大号里程连线的左侧宽度

以及右侧宽度；

【断面采样间距】是指道路断面线进行高程计算时的采样间隔，系统默认为 1m；

【最大角度阈值】是指采样间隔点与前后两个点组成线段夹角都小于角度阈值时，

舍弃该点坐标；

【差值图层】是指进行高度差值提取的图层，默认为【2-地面】，如未分类或其

他类别，可根据实际情况更改。

2.1.5.2 生成断面图

点击【生成断面图】系统会自动逐个生成断面图，当进度条达到 100%时，

断面图生成完毕。

图 生成断面图

2.1.5.3 查看断面图

断面图生成完毕以后，选中对应断面图的序号，点击【查看断面图】，即可

查看选中的断面图，确认断面图的效果。
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图 查看断面图

2.2 基于导入里程点作业流程

该流程区别于【2.1基于道路中线作业流程】2.1.2以及 2.1.3小节，不再基于

道路中线生成里程点，直接导入里程点文件即可。

2.2.1 数据准备

 道路点云数据：是指经过滤波处理后的点云数据，支持 LAS格式。

 里程点文件：里程点文件有两种格式，一种是不含里程点高程信息（点名,

北坐标,东坐标），另一种是含高程点信息（点名,北坐标,东坐标,高程）。

图 不含高程里程点
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图 含高程里程点

2.2.2 新建工程

打开无人机管家【智点云】模块，点击文件菜单下新建工程，输入工程名称，

指定工程存放路径，点击下一步，添加分类后的道路点云数据，点击创建，完成

智点云工程建立。
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图 新建工程

2.2.3 导入里程点

打开【智点云】-【工程应用】菜单，点击【里程点】，创建方式选择导入里

程点文件，选择里程点文件所在的位置，进行加载。

图 导入里程点

2.2.4 道路断面生成

根据里程点数据生成指定宽度的横断面线，并根据点云数据对断面线按照

采样距离进行内插，计算该位置的实际地面高程，通过角度阈值对断面线进行抽

稀，最终生成断面图。
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2.2.4.1 生成断面线

打开【智点云】-【工程应用】菜单，点击【道路断面】，进行参数设置，参

数设置完成以后点击生成断面线即完成断面线的创建。

图 生成断面线

下面对设置参数做如下说明：

【起始里程】与【终点里程】是指生成生成断面的起始里程点以及截止里程点；

【中线左侧宽度】与【中线右侧宽度】是指小号里程到大号里程连线的左侧宽度

以及右侧宽度；

【断面采样间距】是指道路断面线进行高程计算时采样间隔，系统默认为 1m；

【最大角度阈值】是指采样间隔点与前后两个点组成线段夹角都小于角度阈值时，

舍弃该点坐标；

【差值图层】是指进行高度差值提取的图层，默认为【2-地面】，如未分类或其

他类别，可根据实际情况更改。

2.2.4.2 生成断面图

点击【生成断面图】系统会自动逐个生成断面图，当进度条达到 100%时，

断面图生成完毕。
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图 生成断面图

2.2.4.3 查看断面图

断面图生成完毕以后，选中对应断面图的序号，点击【查看断面图】，即可

查看选中的断面图，确认断面图的效果。

图 查看断面图

3.成果输出

断面图生成完毕，确认图形无误后，点击【导出断面图】，选择导出格式、

指定输出路径，点击导出即可进行成果输出，可导入第三方软件进行应用。
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软件支持导出 CASS格式（DXF 格式）的断面示意图数据，其中包含道路

整体设计图，各个道路横断面图，以及不同比例尺下的道路纵断面图；同时也支

持导出纬地格式(.HDM及.DMX格式)数据。

图 成果输出界面
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图 Cass格式成果

图 纬地格式成果
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