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教程介绍 

激光雷达扫描获取的原始点云数据所属坐标系一般与用户的需求不同，因此需

要对原始点云进行坐标系的重定义。坐标系的重定义涉及到定义坐标系，七参

数的解算及重投影等步骤。本教程对以上所涉及到的步骤进行了详细的讲解。 

软件安装 

从数字绿土官方网站下载最新版的 LiDAR360 软件，参照 LiDAR360 用户手册

安装部分内容进行安装授权。 

  

https://www.lidar360.com/%e4%b8%8b%e8%bd%bd%e4%b8%ad%e5%bf%83
https://www.lidar360.com/wp-content/LiDAR360-zh/Introduction/Install.html


第一章: 定义投影 

对点云定义坐标系，可采用已有地理坐标系或投影坐标系，或者选择用户自定

义坐标系。 

定义已有坐标系 

1 点击数据管理 > 投影和坐标转换 > 定义投影，出现定义投影界面。  

 

 界面中当前文件坐标系及当前大地水准模型显示的是当前文件已经定义的

坐标系及水准模型，如果还没有定义坐标系及水准模型，此处界面显示为空。

需要注意的是，点击此界面上的文件名才对相关信息进行显示。 

2 设置大地水准模型。根据实际情况设置大地水准模型，点击下拉框。可在

NONE、EGM2008、EGM96、EGM84 及 Custom（用户自定义）之间进行

选择。当选择用户自定义模型时，需要输入对应的 Z 变化量参数。无对应

的大地水准模型，选择 NONE 即可。 



 

3 选择点云对应的地理坐标系或者投影坐标系。已有的可选坐标参考系在世

界参考系的列表当中。可通过在“过滤”对话框中输入关键字进行查找对应

的已有坐标系。最近定义过的坐标系会出现在“最近使用过的坐标系列表

中”。选中的坐标系及详细信息会出现在下方信息框中，点击确定，就定义

好了点云数据所属坐标系。 

 

 

自定义坐标系  

同样地，用户也可以通过自定义相关坐标系参数的方式来自定义坐标系。 

 



1 点击界面上的“添加坐标系”，提供两种添加坐标系的方式：一种是从外界

文件导入，例如从 WKT 或者 PRJ 导入；另外一种是手动添加相应坐标

系，根据实际情况通过修改坐标系中相关参数的方式自定义坐标系。 

 

 

 

 

  



第二章: 重投影 

利用三个及以上控制点对计算两个坐标系之间转换的七参数，进而对点云进行

坐标系的重定义。 

七参数解算 

1 确定控制点文件的坐标格式。目前七参数解算支持的坐标格式为空间直角

坐标系及大地坐标系，如果控制点文件坐标系为其他格式，需要进行转

换，转换为七参数解算可接受的坐标格式。 

2 点击数据管理 > 投影和坐标转换 > 七参数解算，弹出七参数解算界面。 

 

3  点击“源坐标文件”及“目标坐标文件”后的按钮  选择控制点文

件 ，控制点坐标将出现在坐标点列表中。 

 



4 选择与坐标点对应的格式及对应椭球。XYZ 即代表空间直角坐标系，BLH

及为大地坐标系，可选格式有度或者度：分：秒。 

5 选择输出路径，点击确定，进行七参数解算。解算结果保存在输出路径文

件中，同时输出窗口会显示对应的七个参数值。 

 

 

坐标系重定义  

1 点击数据管理 > 投影和坐标转换 > 重投影，出现重投影界面。 

 



界面中当前文件坐标系及当前大地水准模型显示的是当前文件已经定义的

坐标系及水准模型，如果还没有定义坐标系及水准模型，此处界面显示为空。

需要注意的是，点击此界面上的文件名才对相关信息进行显示。 

 

2 对于大地水准模型的设置与坐标系的选择与第一章定义投影的相关操作相

同。 

3 如果存在对应的转换七参数，则勾选“使用七参数”，点击“七参数设置”，弹

出输入七参数界面。 

 

4 七参数可以通过手动输入参数值，或者点击右侧导入按钮，导入七参数文

件，上一步利用本软件七参数解算功能解算出的结果文件可直接导入。 

5 设置完相关坐标系等参数之后，点击确定，进行重投影转换。重投影之后

的点云文件保存在输出路径中。 

 

重投影的前提是点云文件之前已经定义了投影，如果没有定义投影

则无法进行重投影，需先定义投影。 
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