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三维激光倒置扫描关键技术研究 

张志鹏，邵学君，庞  庆 
（中国铁道科学研究院集团有限公司，北京 100081） 

摘要：对比常规三维激光正置扫描技术，研究了三维激光倒置扫描关键技术。研究倒置扫描入射角

技术，确定了硬件三脚架倒置安装条件，满足合理的扫描入射角，达到点云的较好采集效果。在软

件方面研究了高效自动去除噪点技术，实现倒置扫描噪点的自动高效去除。通过试验比较，采用三

维激光倒置扫描关键技术，能够较好实现倒置扫描且扫描效果较好，降低了现场工作强度，提高了

工作效率，拓展了三维激光扫描技术应用领域，为采用倒置扫描技术、自动高效噪点处理技术等方

面提供参考，同时，也为红外技术在图像融合、影像信息识别、图像降噪等方面提供借鉴。 
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Research on the Key Technology of 3D Laser Inverted Scanning 

ZHANG Zhipeng，SHAO Xuejun，PANG Qing 

(China Academy of Railway Sciences Corporation Limited, Beijing 100081, China) 

Abstract：The key technologies of 3D laser inverted scanning are mainly studied through the introduction 

of conventional 3D laser positive scanning technology. The inverted scanning incident angle technology 

was researched, and the hardware tripod inverted installation conditions were determined to attain a 

reasonable scanning incident angle and achieve a good acquisition effect of point clouds. On the software 

side, the technology of efficient and automatic noise removal was examined to realize the automatic and 

efficient removal of noise in inverted scanning. Through experimental comparison, the key technology of 

3D laser inversion scanning can be used to achieve better inversion scanning and scanning results. 

Moreover, it can be used to reduce the intensity of work, improve work efficiency, and expand the 

application field of 3D laser scanning. The application fields of 3D laser scanning technology have 

expanded, and can be used as a reference in the application of inverted scanning technology, automatic and 

high-efficiency noise processing technology, and so on. Furthermore, this method provides a reference for 

infrared technology in image fusion, image information recognition, image noise reduction, and so on. 
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0  引言 

三维激光扫描技术是一种先进的全自动高精度

立体扫描技术[1]，以非接触、快速扫描、获取信息量

大、实时性强、自动化测量等特点逐渐在工程测量、

文物保护、医学研究等领域得到推广应用[2-3]。测量过

程一般采用正置的扫描方式。随着三维扫描技术应用

的拓展，在对一些以铁路罐车为代表的大型容器扫描

时，发现正置扫描方式难以满足现场测量要求。正置

扫描方式需要操作人员进入容器内，而容器内常常含

氧量不足，有毒、有害、腐蚀介质会对人身安全造成

危害，如不进入容器内扫描则需要多次移站扫描，多

次移站扫描一方面耗时效率低，同时受现场场地限

制，另一方面后续海量点云拼接等处理耗时且效果不

好。倒置扫描技术凭借其技术优势，应用需求不断扩

大。倒置扫描无需操作人员进入容器内，人员安全有

保障，一站扫描，不受外界场地等影响，现场工作量

小且工作效率高，点云质量相对高，后续点云处理快

速高效。目前，倒置扫描技术在国内外研究较少，为

了解决以上迫切需求，开展了三维激光倒置扫描关键
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技术研究，通过研究设计倒置扫描硬件入射角关键技

术和软件自动高效快速去噪关键技术，实现三维激光

倒置扫描。 

1  三维激光扫描技术原理 

三维激光扫描技术采用激光测距技术和精密分

度技术，用激光作为光源进行高速电子测距，水平方

向按照预定分度缓慢旋转，垂直方向按照预定分度高

速旋转，接收器接收反射回来的激光，实现对被测对

象三维扫描，扫描示意图如图 1 所示。三维激光扫描

获取高准确度、高密度的(x,y,z)三维坐标点云[4-5]，通

过将海量点云进行配准、合并、去杂、平滑、数据分

割、三维变换[6-8]，并将经过以上处理的点云进行数据

精简、模型构建等[9-10]，最终形成由点云组成的被扫

描对象的数据模型，依据该数据模型进行相关后期计

算处理[11-12]，具体流程如图 2 所示。 

 

图 1  正置扫描示意图 

Fig.1   Schematic diagram of forward scanning 

  

图 2  三维激光扫描流程图 

Fig.2  Scanning flow chart 

2  倒置扫描硬件关键技术 

倒置扫描硬件除三维激光扫描仪具备倒置补偿

功能、三脚架具备倒置使用功能外，主要考虑扫描

仪倒置后采集点云的质量问题，在此主要考虑扫描

入射角问题，倒置扫描示意图如图 3 所示。 

当三维激光扫描仪激光发射器发射出激光到

达被扫描对象表面时会发生漫反射[13]，其中一部

分激光会经扫描对象表面反射后回到扫描仪激光

接收器[14-15]。能否有效反射回扫描仪激光接收器直

接影响扫描效果。我们在研究时注意到，当激光发

射光轴与目标漫反射面法线重合时，主要反射能量

集中在一定角度区域内，相比较之下，发射的激光

束越倾斜、发射的距离将会越远、发射的激光能量

也将会越弱，直接导致激光接收器接收到反馈回来

的激光能量衰减，甚至没有到达接收器能量已消耗

殆尽，从而导致扫描仪能识别的点云较少，反映在

点云图上就是黑洞和噪点。我们开展大量试验，经

过试验对比，针对同一扫描对象得到截然不同的扫

描效果，如图 4 所示，左侧扫描点云由于没有合理

设置入射角导致点云缺失严重，右侧扫描点云在合

理设置入射角后，对应位置没有出现相似的情况且

点云效果良好。 

 
图 3  倒置扫描示意图 

Fig.3  Schematic diagram of inverted scanning 

 

图 4  扫描点云对比图 

Fig.4  Scanning point cloud comparison 

通过调整三维激光扫描仪与被扫描对象之间的

位置关系，避免出现不合理的入射角。以铁路罐车

（箱）为例，在扫描过程中调整三脚架安装条件，即

通过调整三脚架的位置和中轴的长度使得三维激光

扫描仪倒置后在 X 轴、Y 轴、Z 轴方向发生变换，实

现合理的扫描入射角。经过大量试验，我们研究得到，

对于一定功率的发射激光，在激光束与被扫描对象的

夹角保持 35入射角扫描时，扫描效果较好，所以在

倒置扫描时，需要确定三脚架的固定位置以及调整中

轴长度，实现在条件最苛刻的位置倒置扫描入射角满

足 35。以 25入射角、以 35入射角、以 45入射角

为例，扫描标靶点云效果如图 5 所示，相比图(a)25
入射角扫描标靶点云和图(c)45入射角扫描标靶点

云，图(b)35入射角扫描标靶点云效果较好。 
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(a) 25入射角扫描标靶点云       (b) 35入射角扫描标靶点云     (c) 45入射角扫描标靶点云 

 (a) Scanning point cloud of target cloud  (b) Scanning point cloud of target cloud  (c) Scanning point cloud of  
at 25 ° incidence angle target cloud        at 35 ° incidence angle                 at 45 ° incidence angle 

图 5  不同入射角扫描点云效果 

Fig.5  Scanning point cloud effect at different incident angles

3  倒置扫描软件关键技术 

常规的点云处理过程需要大量人工参与、步骤

繁琐、工作量大[16-17]，倒置扫描软件关键技术主要

针对倒置扫描实现自动高效快速去噪处理。 

首先，倒置坐标转换。由于倒置扫描，扫描的

点云图与正常视觉正好相反，需要将倒置的点云翻

转，采用围绕坐标轴旋转的复合来表示旋转。沿着

y 坐标轴旋转 180，实现点云的正置。 

绕 y 轴旋转的矩阵表示式如(1)所示： 

' cos 0 sin 0

' 0 1 1 0

' sin 0 cos 0

1 0 0 0 1 l

x x

y y

z z

 

 

     
     
      
     
     
     

      (1) 

式中：表示指定的旋转角。 

其次，去除孤立的噪点。由于三维激光扫描的

轨迹是基于螺旋式的激光点高速往返完成的，我们

设置一站内的扫描对象一般为连续过渡且可见，所

以在一条扫描的螺旋线轨迹上的任何相邻的若干个

点云(x,y,z)之间都应有较强的一致性。即点云按照

X、Y、Z 方向排列具有一致性，该一致性基于扫描

设置的参数和扫描精度而确定，在对点云处理时，

首先，按照顺序依次查看三维空间中有点云的部位，

记录有点云部位并划分为不同的点云集合

{1,2,3,4,5,6,7, …}，在不同的点云集合中依次以点

云为中心，向周围扩展并查看其周围点云部位坐标

(X,Y,Z)，判断是否存在 X、Y、Z 方向排列一致性，

这样直到查看完所有划分的点云部位和点云集合

{1,2,3,4,5,6,7, …}，从而可以有效剔除非连续的内

部和外部的孤立的噪点，如图 6 所示为存在噪点的

点云图，图(a)为外部非连续的孤立噪点，图(b)为内

部非连续的孤立噪点。 

最后，主要去除点云贴合较为紧密的噪点即对

较厚的点云“墙”进行“瘦身”。依据上一步对点云

进行区域划分后形成的点云集合{1,2,3,4,5,6,7,…}，

对每个集合的边缘数据(X,Y,Z)进行比较分析，由于

点云一致性的特点，通过逐项计算区域内 X、Y、Z

直到 Xn、Yn、Zn，从而可以确定该区域实际物体的

走向±X、±Y、±Z，按照走向我们设定前后±X、

左右±Y、上下±Z 三维的变化，预设点云前后、左

右、上下三维阈值范围为 M，M∈[Mmin, Mmax]，其

中 Mmin 为点云集内点云前后、左右、上下最小值，

Mmax 点云集内点云前后、左右、上下最大值。通过

M∈[Mmin, Mmax]将点云集合内有效点云进行确定，

然后在该三维范围内分别对 X、Y、Z 在同一坐标的

前后、左右、上下计算其平均值 XA、YA、ZA，在该

点云集合内按照 XA、YA、ZA 结合实际物体走向生

成一个较薄的点云层，该点云层经过处理后的“薄”

点云，去除了噪点，扫描点云更接近扫描真实结构。

通过以上操作实现了噪点的有效处理，获取了较好

点云模型，如图 7 所示去噪前后对比图，图(a)为去

噪前较厚的点云，图(b)为去噪后较薄的点云。 

 

(a) 外部孤立噪点        (b) 内部孤立噪点 

     (a) External isolated noise    (b) Internal isolated noise 

图 6  存在噪点的点云 

Fig.6  Point cloud with noise 

 
(a) 去噪前点云       (b) 去噪后点云 

 (a) Point cloud before denoising (b) Point cloud after  
                       denoising 

图 7  噪点比较图 
Fig.7  Noise comparison diagram 
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4  试验 

通过对同一扫描对象进行比较试验，图 8 为采用

正置扫描后采集的点云图，扫描过程移站 5 次。图 9

为采用倒置扫描后采集到的点云图，扫描过程中确定

好三脚架倒置的位置，然后将中轴长度调整为 1.2 m，

满足入射角 35的要求。扫描获取点云后，采用新方

法进行点云噪点处理，最终得到处理好的点云图。通

过试验比较发现，在点云采集阶段，正置扫描需要移

站 5 次，需要寻找特征对象，耗时 45 min。倒置扫描

仅需扫描 1 站，用时 4 min。相比较可知，正置扫描工

作量是倒置扫描的5倍、耗时11倍。在点云处理方面，

正置扫描需要拼站且点云数据量庞大，通用软件处理

耗时约 50 min，对于噪点处理需要大量的人工处理且

效果不理想，最终的点云图与实际结构误差大，而采

用倒置扫描软件技术，点云无需拼接，点云量小，处

理速度快，自动高效去除噪点，最终的点云图效果较

好且与实际结构误差小。 

 
图 8  正置扫描点云图 

Fig.8  Forward scanning point cloud 

 

图 9  倒置扫描点云图 

  Fig.9  Inverted scanning point cloud           

采用倒置扫描技术处理后的点云效果如图 10 所

示，点云效果较好，为后续计算奠定较好的基础。 

 
图 10  去噪后的点云图 

Fig.10  Point cloud image after denoising 

5  结论 

通过研究三维激光倒置扫描硬件、软件关键技术，

较好实现了三维激光准确、快速倒置扫描，试验表明

采集点云数据质量较高，可自动高效去除噪点，极大

地降低了现场工作强度，提高了工作效率，促进了三

维激光扫描技术的推广应用，为红外技术在数据采集

和降噪等方面提供借鉴，具有较好的技术价值和经济

意义。 
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