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内容概要

　　针对地面LiDAR技术应用于数字城市建设中所面临的数据量大，采样点密度分布不均，数据盲区
随处可见的问题，王永波编著的《基于地面LiDAR点云的空间对象表面重建及其多分辨率表达》以全
面、真实、准确地再现地理空间实体及其环境信息作为目标，以“海量”LiDAR点云作为研究对象，
对地面LiDAR点云数据后处理过程中所涉及的关键技术问题进行了深入探讨，分别从LiDAR点云数据
的预处理、三维表面拓扑重建、三维表面模型的多分辨率表达以及三维表面模型的条带化编码等方面
入手，在现有研究的基础之上，针对各类方法的缺点与不足以及LiDAR点云在数字城市建设中的特点
，提出了相应的算法实现思路并予以编程实现，使之更加适合数字城市建设中地理空间实体及其环境
信息的数字化重建，建立了LiDAR技术在数字城市建设应用中的技术路线，并为相应的数据后处理提
供了相应的理论依据和实现思路。

　　《基于地面LiDAR点云的空间对象表面重建及其多分辨率表达》可供从事三维数据采集与处理方
面研究的高校及研究所的师生、研究人员和工程技术人员参考使用。
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章节摘录

　　3.5.1算法分类　　特征包括形状几何特征、尺寸公差特征和技术特征（金涛，2001）。
在本研究中，仅考虑与表面重建相关的形状几何特征，而且主要是构成实体表面模型的最低层几何体
素及其构造特征，如点、线、面等。
　　根据特征提取策略的不同，可以将现有的点云特征提取算法分为三类：基于边的方法、基于面的
方法和基于边与面的混合方法。
　　基于边的特征提取方法认为采样点的法矢或曲率的突变是一个区域与另一个区域的边界，具有代
表性的工作主要有：Yang等（1999）提出的基于曲率极值和邻域边链的特征提取算法；Gum-hold等
（2001）提出的基于邻接图的点云数据特征提取算法；Pauly等（2003）提出的基于主成分分析和最小
生成树的点云数据线性特征提取算法，与Gumhold算法相比，Pauly算法提供了通过相邻顶点数目实现
对特征进行多尺度分析的操作算子，加强了算法的抗噪声能力。
　　基于面的特征提取算法将具有相似几何特征的采样点划分为同一区域，在区域划分的基础上实现
采样点边界特征的提取，根据误差度量准则的不同，又可进一步细分为基于曲面法矢、曲率相似性的
方法（Benko，2001）和拟合误差控制的方法（柯映林，2004）。
这方面具有代表性的工作主要有：Koh等（1995）提出的基于自组织特征映射神经网络（SOFM）的点
云数据边界特征提取算法。
　　⋯⋯
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