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MVP S2 用户协议 
©2025 Tersus GNSS Inc. 版权所有 

注意：请在使用 MVP S2 移动式 SLAM 三维激光扫描仪前仔细阅读本协议。使用 MVP S2

移动式 SLAM三维激光扫描仪的任何功能，即表示您同意接受本协议的全部条款。 

 

感谢您使用天硕导航的 MVP S2移动式 SLAM 三维激光扫描仪！本协议是您与上海井融网

络科技有限公司天硕导航（以下简称“天硕导航”）就使用 MVP S2 移动式 SLAM三维激

光扫描仪和相关资料所签订的具有法律效力的协议。使用 MVP S2 三维激光扫描仪的任

何功能，即表示您同意接受本协议的全部条款。如果您对本协议的条款内容有任何疑问，

请立即与我们取得联系。如果您不同意本协议的任一条款内容，请不要进行后续操作。 

 

软件许可 

天硕导航目前出于软件功能提升的目的和产品推广的需要，在用户使用天硕导航产品时，

提供用户天硕软件及相关资料的免费许可，但天硕导航不保证不改变软件许可的收费标

准，许可的费用将根据天硕导航说明或天硕导航官网 www.tersus-gnss.cn 上公布的现

时有效的价格计算。在您未按照约定支付许可的费用之前，天硕导航将保留不再向您提

供天硕软件和相关资料的权利。未经天硕导航的允许，用户不得以任何方式向第三方转

卖，或通过其他方式，利用天硕软件及相关资料获取收益。 

所有权 

用户通过天硕导航或天硕导航的授权代表获得的天硕软件及相关资料，所有权均归属于

天硕导航，且天硕导航保留对其公司名称、产品名称、商标以及所有相关文档和数据的

专有所有权。用户同意，天硕软件中包含的所有技术、算法和过程均构成商业秘密，用

户将予以保护。用户不得对软件进行反向工程、反编译或反汇编，也不得更改软件和用

户文档中使用的图像。用户不得随意复制、修改、再制造天硕导航提供的相关资料，无

论是否修改或翻译成另一种语言，除非取得天硕导航的许可。用户同意，如果用户违反

本协议，将承担由法院裁定的损害赔偿责任。 

技术支持 

根据用户使用 MVP S2 移动式 SLAM三维激光扫描仪的情况，天硕导航将不断增加产品功

能、提升产品性能和改善产品体验。尽管天硕导航的惯常做法是在用户使用 MVP S2 移

动式 SLAM 三维激光扫描仪产品时提供合理的协助和支持，但天硕导航没有义务通过本

协议向任何用户提供技术协助和支持，并且天硕导航有权自行选择对提供的技术支持收

取费用。 

更新 

天硕导航会定期或不定期地更新 MVP S2移动式 SLAM三维激光扫描仪的固件，以增加产

品功能或解决产品中可能存在的问题。天硕导航没有义务向任何用户提供固件更新或修

改，也不保证固件的更新或修改完全符合预期。 

免责声明 
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天硕导航会尽可能使 MVP S2移动式 SLAM三维激光扫描仪功能运行正常和数据正确，但

天硕导航不保证所有功能符合预期、数据计算无误和软件运行的稳定性。天硕导航及天

硕导航的分销商将不对以任何方式引起的任何间接、特殊、偶然、后果性或惩戒性的损

害承担责任。 

终止 

由双方协定一致或由任何一方违反本协议的任何一项或多项规定，本协议特此终止。在

此类情况下，天硕导航的所有权利应继续有效。天硕导航数据库中维护的用户任何受保

护的信息数据将在向用户发出合理通知后由天硕导航自行决定销毁。 

版权声明 

MVP S2移动式 SLAM三维激光扫描仪及相关资料（包括但不限于包含的任何图像、照片、

动画、视频、音频、音乐和文本）以及与其相关的所有指示产权，无论是存在于有形媒

体还是电子形式，都归天硕导航所有。用户部分删除或更改产品或资料中的任何商标、

徽标、版权和其他所有权的声明。 

其他 

天硕导航对本协议及产品政策的所有内容享有修订权和法律范围内的解释权。 

本协议一经公布即生效，天硕导航有权随时对协议内容进行修改，修改后的结果公布于

天硕导航网站上，不再另行通知。如果用户不同意天硕导航对本协议所作的修改，用户

有权停止使用 MVP S2 移动式 SLAM三维激光扫描仪相关产品。如果用户继续使用，则视

为用户接受天硕导航对本协议相关条款所做的修改。 

本协议的订立、执行和解释及争议的解决均应适用中国法律并受中国法院管辖。如双方

就本协议内容或其执行发生任何争议，双方应尽量友好协商解决；协商不成时，任何一

方均可向上海井融网络科技有限公司所在地的人民法院提起诉讼。 
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1 设备组成 

1.1 主机模块 

用于发送与接收信息的终端设备。 

 

图 1-1 

1.2 手持模块 

用于采集影像数据、激光雷达数据等。 

  

图 1-2 手持模块，不含相机（左），含相机（右） 

1.3 锂电池 

用于设备供电。 

 

图 1-3 

1.4 热插拔挂板 

工作中拔插电池，实现无限续航。 

https://baike.baidu.com/item/%E7%BB%88%E7%AB%AF%E8%AE%BE%E5%A4%87/643738?fromModule=lemma_inlink
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图 1-4 

1.5 充电器 

用于锂电池充电。 

 

图 1-5 

1.6 背架 

用于固定主机和背负作业。 

 

图 1-6 

1.7 RTK 模块 

用于接收卫星信号。 
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图 1-7 

1.8 加密锁 

用于TersusMVP Mapper软件点云数据处理。 

 

图 1-8 

1.9 U 盘 

用于拷贝数据。 

 

图 1-9 

1.10 控制终端 

用于操作采集系统。 

 

图 1-10 

1.11 线缆 

用于各结构模块连接。 



               M V P  S 2  用户手册  V 1 . 3 

- 9 - 

 

图 1-11 

1.12 对点板 

用于采集控制点。 

 

图 1-12 

1.13 肩带 

用于手持作业。 

 

图 1-13 

1.14 运输箱 

用于运输或存放主机及配件。 

 

图 1-14 
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2  设备安装与拆卸 

2.1 设备安装 

1．运输箱开箱，准备好背架，开始安装设备，将背架下方的三角杆放倒，使得背架能

够稳定的立于平整的地面上。 

 

图 2-1 

2．先将电池和热插拔板（电池与热插拔板存放时连接在仪器存放，充电时将电池取下）

安装到主机箱侧，将电池向里插入，用手指向里按入，听到“咔”一声，说明电池已经锁

紧，锁紧后轻微晃一下电池，电池无晃动，确认电池安装正确，不会掉出。 

   

图 2-2 

3．按下锁扣母扣，将主机箱后面的公扣对准母扣的卡口，将主机箱下压，锁扣卡紧。

主机箱安装到背架下部后，注意锁扣是否锁紧，可以用手指摸一下快装锁扣接合处，若平

行无凸起，轻轻摇晃主机箱不会晃动，说明已经锁紧。 

 

图 2-3 
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4．将主机线缆对准主机箱的Type-C接口，轻轻插入线缆，直到Type-C主线缆上的卡扣

发出“咔”的一声并弹起，说明主线缆已经插好。 

   
图 2-4 

5．用手掌按住锁扣的母扣，将挂接杆上的公扣向下压入母扣中，挂接杆安装到准确位

置，锁扣锁紧。可以用手指摸一下锁扣接合处，若平行无凸起，轻轻摇晃挂接杆不会晃动，

说明已经锁紧。 

 
图 2-5 

6．一手按住锁扣的母扣，一手托举激光雷达，激光雷达上的公扣压入母扣，将激光雷

达传感器安装到背架上部，安装后用手指摸一下快装锁扣接合处，若平行无凸起，轻轻摇

晃激光雷达不会晃动，说明已经锁紧。然后将主机线缆插入到激光雷达传感器的Type-C接

口处，轻轻插入，直到Type-C主线缆上的卡扣发出“咔”的一声并弹起，说明主线缆已经插

好。 
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图 2-6 

7．将RTK模块安装在顶部，连接线缆，将RTK线缆的红点对准主机箱插口的红点，轻轻

插入线缆，注意一定是手拿着金属环处，切不可拿着黑色线缆处。（所有带红点的线缆都

要按这种方式插入）。 

     
图 2-7 

8．再次检查各部件安装到位，卡扣已扣紧，手动摇晃不会松动。 

 
图 2-8 

2.2 设备拆卸 

警告：设备长时间不使用，为避免设备人为刮碰造成损坏，请将设备拆卸放置于配

套的运输箱中。 

1．首先将相机上的开关关闭，等待相机的指示灯完全熄灭后，再将主机箱上的开关关
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闭。 

2．先将线缆全部拆下，放入运输箱的指定位置。然后从上至下依次拆下天线圆盘、激

光雷达模块、RTK模块、主机箱模块、电池等放至于运输箱中。 

3．拆下挂接杆安装于背架下部，三角杆复原。 
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3 设备使用 

警告：设备在采集和存放需要注意以下几点： 

1. 设备线路的连接不能带电操作，否则会损坏设备； 

2. 设备工作温度是-20 度~+ 60 度，应在规定的环境温度范围内工作； 

3. 请勿经常将设备置于潮湿，腐蚀性环境中； 

4. 设备不防水，不要在雨雪天气作业； 

5. 采集过程中眼睛要观察前方的障碍物，避免碰撞到设备； 

6. 设备在放置的时候，需要放置在水平地面上，并且有人看护，防止倾倒。 

3.1 采集准备 

3.1.1 设备开机 

依次开启设备传感器电源键（SENSORS）、主机电源键（MASTER） 

 开启传感器电源：按下传感器电源键（SENSORS），传感器灯（蓝色）点亮； 

 开启主机电源：开启传感器电源等待 5 秒后，按下设备主机电源键（MASTER），

主机灯（红色）点亮。 

 等待 30 秒后再开启相机电源按键。 

 

如果需要使用RTK模式，请点击“配置/Config”，点击Refresh刷新WiFi列表，点击三角

形图标选择一个WiFi并输入密码，点击Connect使设备连接到一个可用WiFi。(WiFi名称必须

非中文） 

 

图 3-1 
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3.1.2 手机连接控制系统 

注意：操作手机的过程中，手机与设备的距离不能超过 5 米，保证WIFI信号良好。 

 连接控制系统WIFI，WIFI名称：S2XXXXXXXXXX（设备序列号）；密码：12345678，

每一台设备的WIFI名称都不相同，请查看设备后面的序列号。 

 打开手机浏览器输入地址：192.168.95.110:8888（注意是英文冒号），稍等片刻即

可进入采集界面。 

3.2 数据采集 

3.2.1.1 采集软件功能介绍 

数据采集软件的WEB端界面如图所示，主要包括以下 5 类功能区： 

 系统/System：2 种模式，QXWZ代表千寻位置方式，CORS代表CORS方式。 

 项目/Project：项目名称设置，项目采集停止控制，图像采集方式设置，实时建图。 

 数据/Data：主机存储系统中数据文件的查看、拷贝、路径预览、容量显示等。 

 日志/Log：记录显示设备运行的日志信息。 

 状态：传感器状态，项目采集信息，路径、RTK、图像等。 

其中，传感器状态及项目信息如下： 

 网络：ON-为插入网卡并且网络连接正常；OFF为未插入网卡或网络连接中断 

 电池：电池剩余电量百分比 

 硬盘：存储系统中硬盘剩余存储空间 

 定位状态/RTK：RTK状态信息（4 为固定解）/HDOP值/卫星数量，当 RTK状态为 4，

HDOP<3.0 时，最后一位变为Y（Yes）,表示满足固定解的要求；其余状态为N（No），不满

足固定解的要求。 

 差分数据/DIFF：YES为RTK差分信号接收正常；NO为未接收到RTK差分信号 

 时间：项目采集起始至终止时间 

 距离：项目采集起始至终止距离 

 激光雷达：激光雷达数据量 
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 IMU：IMU数据量 

 GNSS：GNSS数据量 

 GCP：GCP数据量 

 相机：总计图像数量 

     
图 3-2 

3.2.1.2 背负式采集作业流程 

1．将设备放置于空旷的位置，激光雷达朝向固定不动的结构，激光雷达前面切勿有迅

速移动的物体通过。 

2．打开电源，启动设备，手机连接设备WIFI，显示采集界面。 

3．点击“配置”选择是否启用全景相机和RTK模式，蓝色表示启用，灰色表示不启用。

如果使用RTK，可以采用热点方式连接其它手机WIFI。 

4．点击“初始化”按钮，进行系统自检，自检成功会弹出“初始化成功”对话框，点

击“确定”。 
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图 3-3 

5．点击“模式”右侧箭头，选择相应“模式”，此处以千寻位置为例，选择QXWZ，

若连接CORS，则选择CORS，若不使用GNSS功能，则此处默认，无需设置。 

6．输入千寻位置“地址、端口、账号、密码”，点击“获取”，点击“节点”右侧向

下箭头，选择相应的节点，请选择频段数最多的节点，而后点击“连接”，连接成功，则

右上角差分数据状态由NO变为YES。 
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图 3-4 

7．寻找空旷位置使得定位状态显示 4（固定解），HDOP值小于 3.0 开启项目采集。点

击“项目”，输入“项目名称”，点击“开始”，等待 14 秒后弹出开始作业对话框后，进

行数据采集。 

8．采集结束时，点击“停止”按钮（在电池电量接近 0%时，必须停止采集），弹出

数据校验无误（no error）对话框，点击“确定”。 

   
图 3-5 
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3.2.1.3 手持模式采集作业流程 

1．将握把拧到激光雷达下方，并用螺丝固定，将螺丝拧紧。将激光雷达水平放置于基

座上，将其置于空旷的位置，激光雷达朝向固定不动的结构，激光雷达上面切勿有迅速移

动的物体通过。 

2．将肩带挂到主机箱上，将数据线缆连接主机箱和激光雷达，注意一定要使得线缆上

的红点对准红点，慢慢轻轻的插入。 

3．打开主机箱开关，连接WIFI，开始采集作业。（后续操作流程与背负式相同） 

3.2.1.4 手持模式下采集控制点 

1．用底板十字孔对准控制点的点位，抵住控制点的点位时，激光雷达模块无论是竖直

还是倾斜都不影响最终的结果，然后在手机界面点击“采集控制点”按钮。 

 
图 3-6 

2．此时会弹出记录控制点序号的对话框，点击确定，控制点的序号不能更改也不可更

改。 
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图 3-7 

 

3．此时在显示界面状态栏的GCP上会显示出采集了几个控制点，1 表示采集完成 1 个

控制点，2 表示采集完成了 2 个控制点。 

注意：控制点数量不能低于 4 个，控制点的位置不能在一条直线上，要平均分布于测区！ 

 

 
图 3-8 

 

3.3 数据拷贝及关机 

3.3.1 数据拷贝 

数据拷贝的U盘必须格式化为NTFS文件系统，U盘的推荐配置为USB3.0。 

将U盘插入主机面板上靠内侧的USB3.0 接口位置（背负模式下靠背架的接口）。 
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 通过程序拷贝数据，点击“数据”菜单项目栏中“刷新”，显示已经作业结束的项

目文件，选中要拷贝的数据文件，点击设备栏中“刷新”，对比设备栏中显示的U盘剩余存

储空间与数据文件的大小，点击“复制”，等到拷贝完成后弹出“无错误”对话框，点击

“确定”。 

 
图 3-9 

3.3.2 设备关机 

按照以下顺序，设备关机： 

 长按相机电源键，关闭相机； 

 按下主机电源键（MASTER），主机灯（红色）灯灭； 

 按下传感器电源键（SENSORS），传感器灯（蓝色）灯灭。 
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4 采集指南 

本章介绍了如何使用本设备来进行采集作业以获得最佳的数据成果。在开始采集作业

之前，作业人员需要勘察采集的环境，以确定可能出现问题的场景，这些场景包括特征稀

少、移动物体多，狭窄空间等，如果采集环境中有这些场景，请按照本章的建议来操作。

同时规划的采集路线应该有尽可能多的闭环来提高数据成果的精度。 

4.1 有效特征 

本设备使用的 SLAM 算法依赖环境的有效特征来重建三维点云，这些特征包括建筑

物、路灯、树干等静态的物体。 

移动的物体，例如车、行人、晃动的树叶和花草等不是有效特征，相反他们会影响 SLAM

算法的精度，所以应该尽量避免扫描到过多的移动物体。 

光滑的隧道、开阔的平地这类没有足够的有效特征的场景，可以在这些场景中添加一

些人工特征，例如静止的车辆、大箱子、雨伞、易拉宝等。同时在扫描的过程中需要控制

设备的朝向，使激光雷达一直能够扫描到放置的人工特征。 

4.2 移动物体 

上文中提到移动的物体，例如车、行人、晃动的树叶和花草等不是有效特征，它们会

影响 SLAM 算法的精度。如果扫描到的移动物体占比过多，甚至会使重建三维点云失败。

所以应该尽量避免扫描到过多的移动物体。有以下几点建议请遵循： 

1、除了操作人员，其他人不要跟随设备移动。其他人如果要跟随设备移动，请保持 20

米以上的距离。 

2、扫描过程中如果碰到移动物体，例如迎面行驶过来一辆汽车或者一群人，可以转动

设备的朝向，让激光雷达朝向静止的物体，等到汽车和行人走远（20 米以上）时，再恢复

设备的朝向正常采集。这样操作可以减少扫描到的移动物体。 

3、在草木比较茂盛的季节，晃动的树叶和花草对 SLAM 算法影响较大。应该避免扫

描到过多树叶和花草。例如不要从低矮茂盛的树下（树叶距离激光雷达小于 1 米）穿过，

防止激光雷达数据全部被树叶遮住；不要在花草茂盛的大片草地中穿行。 

4.3 狭窄空间 

狭窄空间是指将激光雷达数据限制在 1.5 米范围内的场景。通过狭窄空间时，由于激
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光雷达数据大部分被遮挡，所以需要格外注意。典型场景，例如在室内通过门进入房间或

者从室外经过门进入室内。经过狭窄空间有以下几点建议请遵循： 

1、需要缓慢的移动穿过狭窄空间； 

2、设备不要距离墙壁太近； 

3、经过狭窄空间时，不要扫描到移动的物体（例如人）； 

4、在经过门的时候，需要提前将所有门都打开； 

5、必要时需要将激光雷达朝向已经采集过的方向（背负作业或者手持倒退着行走作

业）。 

4.4 闭环 

闭环是提高数据精度的重要手段，采集路线能形成闭环尽量形成闭环。闭环需要是圆

形闭环，意思就是从不同方向进入到同一地点。沿着一条路线往复采集不能形成闭环。典

型的闭环路线，例如绕着建筑物走一圈回到起点；在室内多层楼之间，从不同楼梯进入同

一楼层；室内房间有多个门时，从一个门进入，从不同的门出去等等。 

闭环需要有一定的重叠度（15 米）。如下图所示： 

 
图 4-1 

 

下面是失败闭环的举例。 

1．可以形成闭环的路线却没有闭环 

 
图 4-2 

2．闭环重叠距离太短 
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图 4-3 

4.5 初始化过程 

项目初始化是指在开始一个项目时，激光雷达由静止到转动再到采集人员拿起设备开

始采集这一过程。需要注意以下几点： 

1．设备的激光雷达需要朝向特征丰富的场景，采集人员和其他人不要遮挡激光雷达。 

2．在采集人员拿起设备，或者其他人辅助采集人员背起设备时，不要将激光雷达完全

遮住，让激光雷达扫描到尽可能多的有效特征。 

4.6 RTK 数据 

RTK 数据用来控制模型的整体精度，采集过程中尽可能多的采集 RTK 数据。采集过

程中，如果根据经验判断当前位置可以做 RTK，但是实际没有 RTK 信号时，应该停下静止

一会，等到 GNSS收敛到固定解时再进行移动采集。 

4.7 采集速度 

建议以步行的速度（4 公里每小时）使用设备来进行采集，以获得最优的精度和点云

密度。如果要加快速度采集，最大速度不要超过 10 公里每小时。 
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5 Mapper 软件数据处理 

5.1 引言 

TersusMVP Mapper是移动式三维扫描仪的配套处理软件，可以将设备采集到的原始数

据进行自动化的处理，得到环境的点云数据、全景数据、轨迹数据等。 

5.2 推荐配置 

 操作系统：Windows 11 64 位 

 CPU：Core i9 

 内存：128G 

 硬盘：500G SSD以上 

5.3 数据处理 

5.3.1 启动 Mapper 软件 

 软件界面如下： 

 

图 5-1 

5.3.2 打开项目 

 点击主界面“打开”按钮，加载.procproj格式的项目文件。 
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5.3.3 创建项目 

 点击主界面“创建”按钮，弹出“创建新项目”对话框； 

 点击“打开”按钮，加载原始数据； 

 设置工作空间、终点； 

 如果需要数据成果中的影像数据，勾选“影像”，需要着色点云数据，勾选“着色

点云”； 

 需要使用模板项目的参数，勾选模板项目，加载模板项目； 

 点击“创建”按钮，创建项目。 

注意：创建项目之后，请不要移动项目工作空间文件夹或者修改项目工作空间文

件夹内的目录结构，否则再次打开该项目时，会出现找不到对应文件的错误。 

 

图 5-2 

5.3.4 项目处理 

 在打开项目或者创建项目之后，弹出项目对话框： 
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图 5-3 

5.3.5 处理项目 

 点击“处理”，自动处理项目。 

 点击“终止”，取消项目处理，取消项目处理通常需要等待一段时间。 

5.3.6 继续处理项目 

用户改变某些设置参数后可以采用继续处理来减少数据处理时间。 

注意：如果一个项目已经处理完成，需要重新设置输出文件或者改变其他配

置，请使用“继续处理”功能。 

 点击“继续处理”，自动处理项目。 

 点击“取消”，取消项目处理，取消项目处理通常需要等待一段时间。 

5.3.7 批量创建 

 设置数据目录，数据目录里面应该存放从设备中拷贝出来的项目文件夹； 

 设置工作目录，工作目录里面会按照数据目录中的项目，自动创建对应的处理项目

文件夹； 

 如果需要使用模板项目的参数，可以勾选并加载模板项目； 

 点击开始，生成处理项目。 
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图 5-4 

5.3.8 批量处理 

 批量添加项目，选择包含处理项目的文件夹； 

 点击处理，可以依次处理所有项目； 

 点击继续处理，可以依次继续处理项目； 

 点击终止，可以终止所有项目的处理； 

 点击跳过，可以跳过当前项目的处理； 

 双击项目列表中的项目，可以弹出项目配置对话框，对该项目进行参数设置。 

 

图 5-5 

5.3.9 常规设置 

在项目对话框中，点击“配置”，出现高级参数设置对话框。 

常规设置中，可以设置终点，勾选输出影像和着色点云数据。此处参数已经在创建项
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目中设置完成。 

 

图 5-6 

5.3.10 GNSS 设置 

 

图 5-7 

 HDOP、卫星数量：这两个参数代表GNSS数据的质量，HDOP值越小、卫星数量越大

表示GNSS数据质量越好。这两个参数可以调整参与计算的GNSS数据。一般HDOP设置成 3.0

即可，卫星数量设置成 4 即可。 

 距离阈值：表示间隔多少米使用一个RTK数据，单位是米。默认是 0.5 米。 
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 GNSS（白色）表示参与计算的GNSS数据点，可以据此查看GNSS点位在轨迹线上的

分布。 

 所有数据表示获取到的所有GNSS数据，剩余数据表示参与计算的GNSS数据，通过改

变HDOP、卫星数量、距离阈值可以改变参与计算的GNSS数据数量。 

注意：调整 HDOP、卫星数量、距离阈值会调整参与计算的 GNSS 数据，一般使

用默认参数即可。在调整的过程中，需要注意不要破坏 GNSS 数据均匀分布。 

5.3.11 源坐标设置 

系统默认坐标系是CGC2000 坐标系，默认投影是高斯-克鲁格 3 度带投影。其中中央子

午线、东常数、北常数、基准纬度、比例尺等需要根据实际情况进行修改。 

注意：“Central Longitude（中央子午线）”等参数需要和实际项目中使用的参

数一致，否则会出现计算错误。 

5.3.12 目标坐标设置 

如果需要坐标变换，需要将目标坐标选择框勾选上。 

软件支持两种坐标转换方式： 

(1) 如果用户能够提供坐标系以及对应的布尔沙七参数，则在相应参数位置填入对应的参

数，点击“确定”后，参照处理项目流程进行数据处理。如图所示：目标坐标系为

XIAN1980；变换模型选择 BURSA；填入对应的七参数。 

 

图 5-8 

也可以通过点击“加载参数”，读取保存有参数的 csv 文件，csv 文件格式如图，默

认逗号间隔保存。 

 

图 5-9 

(2) 如果用户不能够提供七参数，则需使用流动站采集控制点，制作坐标变换文件，导入

到本软件来计算七参数，完成坐标转换。 
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 变换模型选择 ONE_STEP，然后点击计算参数按钮； 

 

图 5-10 

 弹出计算七参数界面，然后点击导入按钮，导入坐标变换文件。 

 
图 5-11 

其中坐标变换文件中的坐标格式为：标签，本地坐标（北），本地坐标（东），本地

坐标（高），经纬度坐标（B），经纬度坐标（L），经纬度坐标（H），例如： 

 
图 5-12 

其中纬度的格式为XX度XX分XX.XXX秒，经度的格式为XXX度XX分XX.XXX秒。 

如果坐标转换成功则会显示坐标转换的结果，点击“确定”后按照数据处理流程进行

数据处理。 
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图 5-13 

验证计算得到的七参数的准确度可以按照如下方式进行，将检查点大地坐标输入到

左侧栏内，点击转换按钮，将输出的坐标值与检查点的本地坐标值比较，评估七参数的准

确程度。 

 

图 5-14 

 

注意：使用本软件计算七参数时，变换模型必须选择 ONE_STEP，否则会出现计

算错误。 

5.3.13 坐标校正 

TersusMVP Mapper 软件解算出的点云高程默认为大地高程，如果用户需要大地高程

转换其他高程，可以在坐标偏移中填入对应的参数，再进行解算。 

 

图 5-15 

5.3.14 GCP 设置 

5.3.14.1 5.3.14.1 旋转式单激光雷达手持模式采集控制点 

1．创建新的工程后，如果需要导入控制点，点击“GCP 设置”，点击“导入控制点”，
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会按照采集时的顺序序列“0,1,2,3,4……”将点位的采集时间载入进来。 

 
图 5-16 

2．控制点的坐标存储到 TXT 或者 CSV 格式的文件中，每行以东（East）、北（North）、

高（Height）的顺序录入，每列以逗号分隔。点击“导入控制点坐标”，载入按照采集时的

顺序序列获取的控制点的坐标。最后点击“确定”，点击“处理”，进行数据解算。 

注意：控制点的顺序一定要与采集时获取的点位的顺序一致！ 

    
图 5-17 
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3．如果控制点坐标的 TXT 或者 CSV 文件中相邻两列以其他字符分隔，或者控制点文

件中有其他不成列或者不成行或者中文数据等，会弹出如下错误提示，此时需要再次检查

控制点文件中的数据及格式是否正确。 

 
图 5-18 

4．对于已经导入到 TersusMVP Mapper 软件中的控制点数据，如果不需要其中一行，

则选中该行后点击“删除控制点”，删除该行数据。 

注意：剩余的数据数量不少于 4 组！ 

5.3.14.2 5.3.14.2 引入控制点进行平差和坐标转换 

1．首先在第三方软件中将控制点坐标采集出来，然后将本地坐标和点云上采集的坐

标点整理到同一个表格中每行以点序号、本地坐标东（X）、北（Y）、高（Z）、点云坐标

东（X）、北（Y）、高（Z）顺序录入，将表格保存为 csv 格式。 

 
图 5-19 

2．点击手动GCP窗口，导入表格。  
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图 5-20 

3．此时分为两种情况，当点云数据是相对坐标时，先点击“变换”然后再点击“优

化”，之后点击“确定”，最后点击“继续处理”即可进行平差和坐标转换。当点云数据

是绝对坐标时，直接点击“优化”，之后点击“确定”，最后点击“继续处理”即可进行

平差和坐标转换。 

5.3.15 SLAM 位姿解算设置 

位姿解算参数通常不需要更改，使用默认参数即可。 

 
图 5-21 

5.3.15.1 5.3.15.1 常规设置 

 弱纹理模式：在由于特征较少或者纹理较弱导致数据不能正常解算时，需要勾选此

功能。 

 特征密度：从环境中提取特征的多少。在一些特征较少或者采集速度较快的条件时，
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可以将特征密度加大，防止参与解算的特征太少导致解算失败。 

 IMU置信度：位姿解算时IMU数据的置信度，非特殊情况不需修改。 

注意：如果勾选弱纹理选项解算还是失败，再将IMU置信度数值调小和特征点密度数

值调大！ 

5.3.15.2 5.3.15.2 闭环设置 

 垂直距离：自动搜索闭环匹配的垂直距离阈值，默认值不需修改，如果是两层楼的

层间距较小，数据处理时建议将此数值调小，此种情况一般设置为 1.00 为宜。 

5.3.15.3 5.3.15.3 手动闭环设置 

1．打开已经处理完的工程文件，进入参数设置中的位姿解算设置>手动闭环设置中。 

 
图 5-22 

2．选择分层处前后两次采集的点云，如下图所示。 
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图 5-23 

3．然后点击“匹配/Match”，右下角显示分层的两块点云的拼接的结果，如果右下角

的窗口显示两块点云拼接起来了，没有分层，点击“添加/Add”，点击“优化/Optimize”

后，点击 OK。 

 
图 5-24 

4．点击确定，后续将开始处理手动优化处理的结果。（注意第一次处理完的数据如果

不是数据有问题，以后不需要二次处理了，请不要移动位置，否则二次处理容易找不到文

件的位置） 
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图 5-25 

点击“继续处理/Continue Process”，开始处理手动优化调整的结果：  

 
图 5-26 

5．如果匹配后发现右下角两块分层的点云匹配的仍然存在分层： 

(1) 调整右列下面X或Y或Z（平移），Rot_x或Rot_y或Rot_z（旋转）的位置，继续“匹

配”，观察右下角两块点云配准后的效果，如果不分层，点击“添加”再点击“优化”，

最后点击OK。 
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图 5-27 

(2) 手动闭环默认为“方法 1”，如果“方法 1”拼接效果不好，可以切换“方法 2”进

行“匹配”。 

 
图 5-28 

 

 “导入”“导出”，用户可以将拼接好的点云数据以csv格式导出，在处理好的点云

中又发现其他位置也存在分层，需要把第一处分层的位置的csv数据“导入”进来，再去拼

接匹配第二处分层的点云。 

注意：如果不导入第一处点云分层的数据，会出现第二处点云匹配好，第一处的点

云又存在分层的情况！ 
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5.3.16 高级输出设置 

 

图 5-29 

5.3.15.4 5.3.16.1 点云设置 

 原始数据：点云建模的数据来源，S2 系列默认为Lidar1（单激光雷达），不可更改。  

 输出格式：选择点云数据输出格式，LAS\LAZ两种格式数据，两种格式数据质量完

全一样，LAZ格式所需的存储空间更小。 

 合并点云：TersusMVP Mapper软件解算的点云默认 5 分钟一段LAS/LAZ，如果用户

需要一整段LAS/LAZ，可以把合并点云勾选上。（例如 20 分钟的数据，解算出来的LAS/LAZ

就是 4 小段，如果勾选上，解算出的LAS/LAZ就是 1 整段）。 

 点云去噪：去除点云中的噪点。 

 去除移动物体：去除点云中的移动物体，例如行人、行进的车辆等。 

5.3.15.5 5.3.16.2 高级设置 

 删除离群点：可以删除由较远处雷达扫描形成的细小的分层和噪点，参数设置越大

删除的点越多。 

 雷达 1 包围盒设置： 
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过滤半径：指以雷达为中心，默认去除 0.8 米半径圆柱体范围内的点云。 

顶面高度：默认去除雷达向上 0.5 米的范围内的点云。 

底面高度：默认去除雷达向下 1.5 米的范围内的点云。 

5.3.15.6 5.3.16.3 影像设置 

 输出间隔：默认值为 2，每隔两张图像输出一张； 

 影像分辨率：调整输出的全景影像的分辨率； 

 

5.3.17 模板项目 

用户可以把项目参数设置保存成模板，在创建项目和批量创建项目时，加载该模板

项目，可以自动将项目参数设置为该模板项目的参数，提高效率。点击对话框保存模板按

钮进行保存。 

 

  

图 5-30 
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6 Viewer 软件数据展示 

6.1 引言 

TersusMVP Viewer是MVP S2 移动式SLAM三维激光扫描仪的配套展示软件，可以将

Mapper软件处理后的成果数据进行展示，支持极速加载海量点云，支持实景与点云联动显

示和套合显示，支持实景量测与点云裁切，支持彩色、强度、高程等点云显示模式。 

6.2 推荐配置 

 操作系统：Windows 11 64 位 

 CPU：Core i7 以上 

 内存：32G以上 

 硬盘：500G SSD以上 

6.3 数据展示 

6.3.1 启动 Viewer 软件 

软件界面如下： 

 

图 6-1 

6.3.2 打开点云 

点击主界面“打开点云”按钮，选择output文件夹。 
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图 6-2 

 

注意：1、请不要选择其他文件夹，否则会提示选择的文件夹错误。 

2、已经将数据加载到 Viewer 软件后，如要更改 output 文件夹内的.las/.laz 点

云文件，请先删除 output 文件夹里自动生成的 tiles_data 文件夹。 

3、output 文件夹内的点云数据命名要包含 points，如：xxxx points xxxx.las。 

 

6.3.3 全景与点云联动套合 

 点击鼠标左键平移，点击鼠标右键旋转，滑动鼠标滚轮放大缩小； 

 鼠标左键双击全景球，查看当前位置全景照片； 

 单击鼠标右键即可退出全景球； 

 拖动灰色方形块即可调整全景照片显示的透明度，实现全景照片与点云数据套合

显示。 



               M V P  S 2  用户手册  V 1 . 3 

- 44 - 

 
图 6-3 

 
图 6-4 

6.3.4 重置点云 

点击“重置点云”按钮，即可清空当前数据。 

 

图 6-5 
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图 6-6 

6.3.5 点云设置 

点云显示模式可选择：intensity（黑白强度点云）、colored intensity（彩色强度点云）、

classification（分类点云）、rgba（真彩色点云）、elevation（高程点云）。 

 伽马值：即灰度系数，用于调整亮度值和对比度的比例，伽马值调高，则加深灰度

比例，伽马值调低，则减少灰度比例，通常情况下，不需要对伽马值进行调整，使用默认

值即可； 

 亮度值：调整亮度； 

 对比度：调整对比度。 

 
图 6-7 

点云显示模式为 elevation（高程点云）时，梯度选项为纹理的复制方法。 
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 固定：单纹理显示； 

 重复：在固定的纹理值情况下，进行不断地重复； 

 镜像重复：针对于当前的纹理值，进行镜像重复。 

 

图 6-8 

6.3.6 点云工具 

点云工具包含测量工具、切片工具、显示工具。 

 

图 6-9 

6.3.6.1 8.3.6.1 测量工具 

可以对点云进行实际的测量。 
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 角度测量：可以测量出角度值； 

 
图 6-10 

 点测量：单击鼠标左键，即可测量出点坐标； 

 
图 6-11 

 距离量测：支持绘制多段线，单击鼠标右键即可结束量测。 
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图 6-12 

 高度量测：单击鼠标左键，选择两点，即可测量出高度值。 

 
图 6-13 

点击红色叉号按钮即可清除所有量测结果。 



               M V P  S 2  用户手册  V 1 . 3 

- 49 - 

 

图 6-14 

点击“隐藏”即可隐藏掉当前所有测量数据标签，但不会隐藏测量路径，点击“显

示”按钮即可显示测量数据标签。 

 

图 6-15 
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6.3.6.2 8.3.6.2 切片工具 

鼠标左键点击裁剪包围盒，通过拉动包围盒各个方向上的彩色点，来调整包围盒的

大小。 

 内部：只保留包围盒内部点云； 

 
图 6-16 

 外部：只保留包围盒外部点云； 

 

图 6-17 

 高亮：当前裁剪范围高亮显示； 

 ❌ ：取消裁剪。 

6.3.6.3 8.3.6.3 显示工具 

控制点云、全景球、轨迹是否显示。 
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图 6-18 

6.3.7 双窗口显示模式 

鼠标左键单击全景球，即可在右侧查看当前全景球对应的实景照片，在左侧可以显

示出当前的视野范围（黄色区域）。 

 

图 6-19 

鼠标左键双击全景球，即可进入全景显示模式，点云和全景同步联动显示，单击鼠

标右键即可退出联动显示模式。 
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图 6-20 
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7 其他功能 

7.1 采集程序更新 
1、设备主机开机。 

2、使用手簿连接设备 WiFi，登录到 IP：192.168.95.110:8889 页面。 

 

图 7-1 

 

3、点击配置、刷新、选择网络、填写密码、点击连接接入网络后点击确定。 

 

图 7-2 

 

4、选择语言、点击自动更新、等待弹窗更新到最新版本，更新完成。（提示：更改

语言后需重启主机后生效；更新后若有部分功能无法使用或异常情况，清除网页缓存重新

输入 IP 进入采集界面即可解决) 
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图 7-3 

 

图 7-4 

 

图 7-5 

5、其他异常无法解决问题，请及时联系厂家技术人员。 

7.2 使用实时建图功能 
1、采集程序更新至 3.4.3 及以上版本 

2、打开实时建图功能。（可在状态栏选择是否跟随视角） 
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图 7-6 

 

3、 实时建图数据直出，采集完成后实时建图数据随原始数据拷贝至 data 文件夹下，格

式为 las 格式。 

 

图 7-7 
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