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注：Mapping Master Pro适用于T-i系列、T系列、RS系列等设备，
Mapping Master Standard适用于M40系列设备。
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文件路径

（1）数据包：打开Mapping Master后，点击数据包
右侧图标按钮，选择要解算的数据文件（文件路径不
可包含中文）。

（2）输出路径：点击输出路径右侧图标按钮，选择要
输出的路径，默认为原始数据的路径。

（3）设备类型：T系列及T-i系列设备类型为一体机，
RS系列为分体机。 
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参数设置

（1）解算模式

*标准：适用于绝大多数场景（解算速度较快）；
*高精度：适用于所有封闭场景，以及需要高精度的室外场景。

（2）点密度：调整原始点云输出数量。

*中密度：原始点云按照标准密度输出；
*高密度：大幅提高原始点云输出密度。
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（3）扫描方式：根据实际情况选择相应的扫描方式。

*手持：手持扫描方式
*车载：车载扫描方式
*背包：背包扫描方式
*无人机：无人机扫描方式

（4）扫描距离：扫描距离可用于调整点云输出范围，可
根据设备型号及实际需求进行调整。

参数设置
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（5）点云输出格式：点云输出格式支持LAS、LAZ两种
格式。区别在于LAS格式通用性较好，LAZ格式所需存
储空间更小。

（6）室外大场景闭环线路模式：专为扫描范围广、难
以自然形成小回环的场景设计，可有效提升数据精度，
适用于4分钟以内未进行闭环的室外场景。

   

参数设置



   Cotents

   软件功能

（7）隧道场景：适用于狭窄和极低特征的封闭场景。

（8）移动物去除：过滤扫描时遇到的移动物体。

   

参数设置
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启动高品质功能后，程序会根据相应的点间距进行解算，
此模式仅适用于彩色数据解算。 

（1）启用：启用高品质模式可提高彩色点云分辨率。

（2）点间距：可通过调整点间距控制点云分辨率。设置的
范围在2-9mm，开启高品质模式后，彩色点云的数据量会
大幅增加，解算速度也会明显下降，若无需高分辨率，可不
开启。

高品质
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（1）彩色模式：打开彩色模式后可通过视频对点云进行赋色。

（2）相机类型

*全景相机：若安装了全景相机彩色模块则选择全景相机；
*内置相机：M40系列、T-i系列可选内置相机。

（3）相机镜头方向：根据扫描时的安装朝向，选择对应镜
头朝向，默认使用左右安装方式扫描。
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（4）全景图输出间距：可根据需求选择合适的照片输
出间隔距离，默认输出间距为3米。

（5）全景图赋色遮罩

使用默认遮罩：默认情况下使用软件内置的默认遮罩，
如果对赋色成果不满意，可点击右边“+”图标使用自
定义遮罩。

（6）3DGS预处理：开启3DGS预处理，可生成3DGS
预处理文件。解算出来的数据里的3DGS文件夹，就是
3DGS训练所需的数据包。

（注：如使用3DGS预处理功能，则解算成果不会生成
彩色点云数据。）

彩色
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（7）全景视频路径：视频导入支持合成后的全景MP4及原
始INSV文件。INSV文件通常扫描完会自动下载至设备内，
再从设备中拷贝至电脑里，或者也可直接从全景模块中导出。

*MP4：直接选取以合成的MP4全景视频即可。
*INSV：点击此按钮会打开INSV数据导入及参数设置界面。
*视频路径及参数设置：X4、X5相机只生成一个文件导入即
可；若使用X3相机将会生成两个INSV文件（视频0对应
video_00字头文件，选取后，video_01文件则会自动导入），
防抖类型及拼接优化等选项保持默认参数，设置完成后点击
“应用”即可。

彩色
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RTK
（1）启用：启用可开启RTK设置

（2）大坐标输出：勾选此项，点云将输出真实大地坐标。

注：若需对数据进行二次投影，需关闭该功能；否则，
大地坐标数据可能无法正常进行二次投影。
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（3）度带：在使用CGCS2000作为参考椭球时，默认使用
高斯投影模式，需要对度带方式进行设置。如使用WGS84
作为参考椭球，则默认使用UTM投影模式，该模式无需设置
分带方式。
*6度带：若源椭球为CGCS2000，根据需求可选6度带；
*3度带：若源椭球为CGCS2000，根据需求可选3度带。

（4）源椭球：
*CGCS2000：中国国家大地坐标系 2000
*WGS84：世界大地测量系统 1984

（5）天线高：如使用原厂套件则无需调整天线高，若使用
第三方RTK搭配GCM使用，则需要在天线高一栏正确填入所
用RTK的天线高。

RTK
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（6）专业模式：此模式可进行更为专业化的设置，
包含目标椭球参数、4参数、7参数、大地水准文件
等功能。

*目标椭球：选择需要转换的目标椭球。

RTK



   Cotents

   软件功能

*投影参数：将椭球面上的坐标转换为平面坐标的参数。

*4参数：两个坐标系间的平移、旋转、缩放参数，适用
于小范围坐标转换。

专业模式
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*7参数：包含 3 个平移、3 个旋转、1 个缩放参数，适用
于大范围高精度坐标转换。

*大地水准文件：记录大地水准面（重力等位面）数据的文
件，用于将椭球面高程转换为海拔高程。

专业模式
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锚点平差

 
锚点平差：将提前布设好的地理坐标点位与扫描仪记录的
控制点进行一 一对应，以提高最终点云的精度。主要的使
用场景为隧道、地下空间以及对精度要求较高的场景。

注：锚点平差功能与RTK模块不能同时使用，若使用此功
能请关闭RTK模块功能。
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（1）锚点文件
点击此模块右侧“文件导入”按钮，点击“是”可进行两组点
的匹配，点击“否”可直接导入已匹配好的文件。

点击“是”，进入页面后，点击该页面左上角“导入设备记录
点”，选择文件，该文件为数据包同名的txt文件，导入后可
看到扫描过程所记录的所有点位序号。

锚点平差
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导入两组点后，在“大地坐标”一栏进行选择对应的点位，
如扫描采集点无已知点对应则空置即可，全部对应完毕后
点击“应用”。

点击“导入大地坐标”按钮，导入大地坐标点，坐标文
件须整理为txt或csv格式，导入后根据实际情况调整分
隔符及数据坐标对应的字段，点云坐标系XYZ对应大地
坐标顺序为E、N、Z，根据实际情况进行对应。如文档
内前几行包含文字，可通过最下方的跳过行数进行过滤，
正确对应后点击“应用”即可完成导入。

锚点平差

 



   Cotents

   软件功能

队列与解算

（1）添加到队列：确认参数配置无问题后，点击“添
加到队列”，如需添加其他数据此时再重新导入其他数
据，将全部需要解算的数据加入队列。

（2）开始：如果确定要解算，则点击“开始”，等待
数据全部解算完成即可查看数据成果。
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