
基于 Cloud Compare 的点云数据处理流程

一、相同站点点云合并

（1）加载需要合并的点云文件

（2）在“DB-Tree”框内选择需要合并的点云文件，点击工具栏上的 （Merge

multiple clouds）图标对点云进行合并。也可选择菜单栏 Edit->Merge 菜单进行合并。

（3）将合并后的点云导出

二、裁剪点云

原始采集的点云会有很多多余的点不属于采集对象（比如透过窗户采集到的对面的

楼栋的点），这时，需要对点云进行裁剪。

（1）加载合并后的点云，并选中点云文件

（2）选择工具栏的 图标，或者菜单栏：Edit->Segment 打开裁剪工具栏，打

开之后会出现裁剪工具条



（3）鼠标直接点击绘制需要裁剪的区域的多边形 ，鼠标右键结束绘制

（4）点击 进行是分割都变形外部的，点击 是保留多边形内部的，点击之后为：

或

（5）点击 完成分割，此时真个点云被分为两部分



（6）删除不需要的点云，然后导出即可。

三、点云对齐

点云对齐是由于激光雷达采集时会存在多个站点采集才能采集完整个房间的情况。

（1）加载需要对齐的两个或多个点云

（2）观察两个点云的结构特点，寻找相同的特征点，比如房屋拐角等，寻找特征

点主要是为了后面对齐服务的，CloudCompare 对齐操作至少需要三个特征点。特征点在

选择时尽量分布均匀和准确，且整个模型尽量兼顾，否则点云对齐误差较大

（3）选中需要对齐的点云，点击工具栏 图标或 Tools->Registration->Align

菜单，调出对齐操作对话框，如下图所示，选择以哪个点云为基础



（4）调出对齐操作对话框

点击“show’ to be aligned’ entities”前面的选择框可以控制点云文件是否

显示

（5）寻找控制点，注意两个点云的控制点位置和数量要一致，至少三个控制点

（6）点击 align 按钮进行对齐，如果对齐控制点错误可以进行删除，也可点击 reset

按钮重置。点击 align 后点击 图标即可实现点云对齐，并显示误差矩阵



（7）点击 （Merge multiple clouds）图标合并点云

（8）保存合并后的点云

四、点云下采样

点云下采样的目的是减少点云的数量。

（1）点击工具栏 图标或者 Edit->Subsampling 菜单，调出点云下采样对话框。

（2）选择采样模式

CloudCompare 提供了 Space、Random 和 Octree 三种采样方式，根据点云情况具体选择一种方

式。







五、点云滤波

点云滤波主要是去除噪声点。

暂时先不做该步骤。

六、点云分类

点云分类的目的是为室内点云打标签。

（1）按照步骤二的方法对点云进行分割

如图将点云中的床单独分割开来。

（2）选中床，然后点击工具栏 图标



SF Name：标签名

Value：bed 标签对应的编号，具体打标签时会给

（3）保存床的点云

最后一列即为标签

加载后：

(4)其它的要素重复以上操作
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