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软件安装与授权常见问题

1.为什么安装LiDAR360MLS后，运行软件会提示试用license过期？

系统时间改变：LiDAR360MLS在试用过程中，可能会遇到一些原因致使系统时间改变，导致试用过期。

试用过期：LiDAR360MLS每个版本试用期为7天，如果同一个版本之前安装超过7天后，导致试用过期。

其他原因：请发邮件至info@lidar360.com联系申请延长试用license。

2.LiDAR360MLS如何申请激活码（授权码）？收到license文件后如何激活？

微信公众号：请关注“数字绿土”公众号，回复“LiDAR360试用”获取试用授权码，或在“数字绿土”公众

号，单击下方工具栏“线上互动”，单击“软件试用”，填写个人信息后，后续会有工作人员将软件安装包、

软件激活码发送到您的邮箱

官网：进入数字北京绿土官网，填写调研表单并申请激活码：LiDAR360MLS下载中心 – 北京数字绿土科技股

份有限公司。

License激活：复制短信或邮箱中的授权码到本地，激活方式可参考许可证管理器。

3.LiDAR360MLS软件试用期支持哪些功能？

除SLAM解算和车载解算相关模块的功能以外的其他所有功能。

4.LiDAR360MLS试用过期后，还可使用哪些功能？

试用期结束后，LiDAR360MLS软件不能正常使用，功能需要激活才能使用。

5.如果电脑损坏，无法迁出授权码，如何在其他电脑上使用该授权码？

请联系info@lidar360.com或致电400-009-9312数字绿土官方售后电话，我们将从后台回收该授权码，然后可

以在其他电脑上使用该授权码。

6.为什么点击License管理界面的帮助按钮无法打开帮助手册？

请设置打开pdf文档的默认程序。

7.License管理，单机授权激活失败，错误编码：264，提示：服务器没有响应，请确认服务器地址和端口配置正

确。

可检查电脑是否可正常登录网页，在网络适配器里将IP4协议和IP6协议均更改为自动应用，确定即可，若还不

可以，检查IP4、IP6是否更改，会出现IP4、IP6更改未刷新成功的情况，再次调整为自动即可。

Win10下修改网关设置可参考：网关设置

8.License管理，单机授权激活失败，错误编码：1912，提示：机器硬件信息不匹配，请重新认证。

判断该问题可能是由于CPU版本引起，建议将软件升级至最新版本，如还有相关报错，请联系

info@lidar360.com或致电400-009-9312数字绿土官方售后电话。

https://www.lidar360.com/archives/17056.html
https://jingyan.baidu.com/article/48b37f8dcacc411a64648839.html


9.License管理，集团授权时，客户端某设备激活失败，错误编码：264，提示：服务器没有影响，请确认服务器地

址和端口配置是否正确。

请通过以下方式排查

（1）请检查仅有这台设备报错，还是集团授权的其他设备也会报错。若所有设备都报错，可以关闭防火

墙和杀毒软件再尝试。若关闭后可以访问，需要在杀毒软件里添加白名单，并在防火墙里为8273、8274两

个端口增加TCP的出站/入站规则。

（2）若仅有一台设备报错，请检查该设备是否可以在浏览器中打开 http://集团服务IP地址:8273 端口。若无

法打开，则可关闭本机的防火墙和杀毒软件再次尝试，若仍不可打开该网页，请进行步骤3。

（3）使用管理员身份运行命令提示符，执行ipconfig/flushdns命令，清除本地DNS信息，再尝试访

问： http://集团服务IP地址:8273 端口页面。

（4）若执行步骤3后暂时可以访问，但之后仍会出现无法访问的情况，可以在服务器端输入命令netstat

-ano | findstr “8273”和netstat -ano | findstr “8274”，如果存在大量TIME_WAIT，可以参考网

页中的提示安装补丁并重启服务器。

（5）可检查集团服务器下是否有多个IP地址，若存在多个IP地址，则可能是由于其中某个地址不是内网

IP导致的，需要将IP地址设置为正确IP。

（6）若上述方法均无法解决问题，则可以请网络管理员检查服务器和客户端之间的TCP/IP协议是否正

常。

10.License管理，在线激活，集团授权服务端报错，错误编码：405，提示：许可文件数据不匹配 。

无法连接服务器，在线激活或升级时可能会出现的报错，原因和解决方法：

（1）激活的机器是否可以连接外网，无法连接外网需要使用离线激活。

（2）机器上安装过盗版软件，需要删除C:\Windows\System32\drivers\etc\hosts里的127.0.0.1

ws.bitanswer.cn。

（3）机器无法解析域名，需要在C:\Windows\System32\drivers\etc\hosts里添加123.57.10.39

ws.bitanswer.cn。

（4）前三种都不可行，升级到最新版产品支持模块可以解决。否则是机器网络原因，只能使用离线方式

激活。

11.License管理，在线激活失败，错误编码：276，提示：没有找到相应的本地授权许可数据文件。

请通过以下方式排查集团服务器重启机器后IP地址会发生变化，需要由网络管理员固定服务器的IP地址，或输

入服务器--集团授权管理中心--左侧系统信息中机器名作为IP地址重新激活。

12.License管理，在线激活失败，错误编码：294，提示：集团授权的Host设置为空，或未设置集团服务器地址 。

没有在本地机器对集团服务连接进行配置或设置的配置文件中 host 为空，使用服务器设置工具设置一次集团

服务器地址可以解决。

13.License管理，在线激活失败，错误编码：405，提示：许可文件数据不匹配 。

授权数据不完整，使用Cleanup工具重新激活，或更新到最新的集团服务和产品支持模块可以解决。

14.License管理，在线激活失败，错误编码：289，提示：许可文件数据不匹配 。

删除C:\programdata\bitanswer\授权目录，重启集团服务并再次激活。

https://blog.csdn.net/aibreaking213/article/details/79853224


平台模块相关问题

1.LiDAR360MLS软件是否只能处理车载激光点云数据？

否，LiDAR360MLS软件支持市面上所有厂家的地面激光扫描设备的点云、轨迹、影像数据进入软件中进行智能

化提取及分析处理，如绿土的LiGrip、LiBackpack、LiMobile等设备采集的数据

2.LiDAR360MLS支持的数据格式有哪些？

LiDAR360MLS可导入的数据类型格式如下：

点云：LiData文件（.LiData 自定义点云格式）、LAS文件（.las,.laz）、PLY文件（.ply）、E57文件

（*.e57）

轨迹：轨迹数据（.traj,.pos,.txt,.csv,.asc,.xyz,.pts,.out）

影像：影像数据分为全景相机和平面相机，要保证影像记录文件（Image List File(.imglist)、Leica

Pegasus File(.csv)、Trimble MX9 File(.csv)、Riegl MMS File(.csv)、LIDARUSA SNOOPY

File(.txt)、OrbitPos(.txt, *.csv)）和图片文件存放位置准确

矢量：矢量数据 (Shape Files(shp)，Geojson Files(geojson)，Kml File(.kml)，Dxf File(dxf)

栅格： 栅格数据 (.tif .tiff .img .png jpg jpeg)。

LiDAR360MLS可导出的数据格式如下：

点云：LiData文件（.LiData 自定义点云格式）、LAS文件（.las,.laz）、ASCII文件（.txt）、PLY文件

（.ply）、E57文件（.e57）

矢量：矢量数据 (Shape Files(shp)，Geojson Files(geojson)，Kml File(.kml)，Dxf File(dxf)

栅格： 栅格数据 (.tif .tiff *.png)。

模型： 模型数据 (.obj .osgb)。

3.软件运行起来后，发现一些显示的位置不对，如提取功能3D窗口的提示错位等

发生这种情况一般是电脑上有多个显卡，且显示器插在了集显上。

可先检查显示器插口位置是不是插在了独显（推荐NVIDIA显卡）上，建议是将显示器插到独显。

并参考调整高性能显示模式，将软件采用高性能模式运行

4.软件新建的工程，点云为什么不显示

发生这种情况一般是电脑上有多个NVIDIA 控制面板，出现NVIDIA控制面板版本不匹配。

下载对应的NVIDIA控制面板的版本，并参考调整高性能显示模式，将软件采用高性能模式运行

5.如何查看帮助手册？

点击文件 -> 帮助，或者直接用F1快捷键即可打开用户手册。

6.LiDAR360MLS如何查看更新说明？

在软件启动页面中的最新消息一栏包含最新版本的更新说明

若启动页被关闭，可以在显示页面中的显示/隐藏组中，勾上启动页选项

https://developer.nvidia.com/cuda-gpus


7.如何查看LiDAR360MLS软件的版本信息？

点击文件 > 关于，可查看LiDAR360MLS软件的版本信息，如下图，7.0.0为软件版本号，Sep 27 2023

16:06:45为编译日期。

8.如何修改语言设置？

点击文件 > 选项 > 语言，可切换英语、中文、繁体中文、日文。

9.软件为什么会异常退出？

软件异常退出时，请检查：（1）是否打开了屏幕取词软件（如：有道词典）；（2）是否有足够的硬盘空间或

者内存空间。

10.LiDAR360MLS软件启动时提示“当前OpenGL版本X.X小于4.5，不满足软件显示要求，请检查显示适配器是否连接

正确或显卡驱动是否正常”？



请排查电脑屏幕是否插对，正常应该插到主机显卡接线口的位置

若电脑屏幕显示器插线正常，请检查并更新显卡驱动

11.高分屏电脑软件启动不起来或软件启动卡住？

方法一：在软件安装目录下（如：D/LiDAR360MLS/2.1.0.0/），按住Shift键后点击鼠标右键，点击“在此处

打开Power Shell窗口”，在窗口中输入命令行.\LiDAR360MLS.exe -autoDPR，即可在高分屏电脑上正常启动

软件

方法二：在软件安装目录下（如：D/LiDAR360MLS/2.1.0.0/）将该目录中的LiDAR360MLS.exe发送到桌面快捷

方式，然后右键该快捷方式，打开属性，在目标处的最后，添加 -autoDPR，即可后续双击程序正常启动软件



12.高分屏电脑软件启动显示异常，图标格外的大

右键LiDAR360MLS启动程序，点击属性

切换到“兼容性”面板中

点击“更改高DPI设置”

在“高DPI缩放替代”中，勾选缩放行为，并修改为“系统”执行

确定应用后，启动软件，显示正常



13.软件使用很长一段时间后，双击运行启动很慢？

准备好软件激活码

在C盘ProgramData文件夹中，找到BitAnswer文件夹(C:\ProgramData\BitAnswer)

注意：ProgramData文件夹为隐藏文件夹，需在文件夹的查看处将“隐藏的项目”勾选上，该文件夹才能看

到

删除掉BitAnswer文件夹中的内容，重新运行软件重新激活后可解决启动软件慢的问题

14.软件运行起来后，界面显示乱码

发生这种情况一般电脑非Unicode程序语言设置问题。

打开电脑控制面板

找到“时钟和区域”选项

点击“更改日期、时间或数字格式”

切换到“管理”页面

在“非Unicode程序的语言”中确保当前系统所使用的语言和这里保持一致，一般中文Windows系统、英文

Windows系统安装的中文语言包等情况下，这里需要设置为“中文简体”



15.点云数据投影变换推荐流程

在预处理过程中，建议用UTM的坐标系进行处理，只有当数据全部拼接完毕检查无误后，再去做投影转换，转

换成自定的目标坐标系。 并且在做测图与分析的时候，直接基于已经投影转换完毕的点云数据进行处理，后

处理不推荐再去进行目标转换。

16.运行深度学习分类功能的时候，软件会提示找不到nvml.dll，请问如何处理？

若电脑无NVIDIA显卡，报此提示后，深度学习分类功能可以继续使用，但是只能使用CPU模式

若电脑有NVIDIA显卡，首先请确认是否正确安装显卡驱动，若已安装或更新显卡驱动后仍有此问题，可将

C:\Program Files\NVIDIA Corporation\NVSMI（该路径由用户显卡驱动安装目录确定），添加到系统环境变

量Path中。此时分类功能可正常继续使用GPU模式。

17.预处理页面整个都是灰色，无法使用？

请检查工程中是否添加了轨迹数据，预处理页面必须有轨迹数据后才可正常使用。

18.软件提示缺少某dll文件，该如何处理？

导致此问题的原因通常为杀毒软件误杀，LiDAR360MLS已经加入多个常用杀毒软件的白名单，但仍然可能存在

误杀现象。遇到此问题时，在杀毒软件中还原被误杀的文件即可解决。

19.在进行矢量编辑或者点选查看时，矢量总是会跳转到全局的视角，不是保持在点击的位置。

遇到此问题可以在文件→选项→跳转设置→矢量跳转设置，将其设置为不勾选，可解决跳转的问题

若有图像的时候，需要同时关闭图像跳转设置

20.从属性表选择矢量的时候，3D窗口的矢量无法关联跳转到当前选中的矢量对象。

遇到此问题可以在文件→选项→跳转设置→矢量跳转设置，将其设置为勾选，可进行跳转

若有图像的时候，同时打开图像跳转设置，可同步实现在全景/平面窗口的跳转

21.[Error]“The resolution ratio of "XXX/XXX.jpg" is not 2:1”

错误原因：软件只支持标准的全景照片，要求长宽比为2:1

解决方案：遇到此问题请检查全景照片的分辨率，如ladybug、insta等全景相机的照片不要进行裁切

22.[Warning]“The minimum distance between the selected point and the exposure points is greater

than 200， no skip will be performed.”

警告原因：遇到此问题是由于此时工程中的影像无法和矢量及点云对应，导致选择矢量对象的时候，无法进行



跳转

解决方案：请检查工程使用的影像数据是否有误

23.如何查看线的方向？

在目录树，选中需要显示线方向的图层，然后在图层点击鼠标右键，在菜单栏中选中线箭头选项即可打开线箭

头

关闭线箭头同理，重新点击一下线箭头选项即可

24.如果不小心关闭3D或其他数据窗口，从哪里打开？

在显示页面中的显示/隐藏组中，勾上对应的窗口选项，即可打开

25.软件打开测图工程的时候提示“Unable to open this project as it was made with a newer version of

the LiDAR360MLS”？

该问题是由于软件在升级时，偶尔会升级优化工程文件，同步工程文件版本会升级。而低版本的软件无法打开

高版本软件生成的工程。您需要使用已发布的最新版本软件进行工程打开操作。

26.如果您的电脑在运行程序时出现高频闪退，请您先确认您的CPU型号是否为i9-13/14代

i9-13/14代CPU本身有不稳定问题，请按照官方说明进行操作升级Intel Core 13th and 14th Gen Desktop

Instability Root Cause Update

27.软件提示：“[XXXX]此模块未授权！请联系info@lidar360.com以获取完整版本。”

出现该问题是因为授权中不包含括号中缩写模块，若未购买需使用时请联系销售进行购买；若已购买仍提示，

请联系销售进行授权码模块确认

28.软件提示：“The software has encountered an unknown exception. please restart the software.”

该提示表示软件遇到了 无法自动处理的意外错误。此类错误可能由不稳定的插件、损坏或不兼容的数据文

件，或意外的系统环境问题引起。解决方法如下：

https://community.intel.com/t5/Blogs/Tech-Innovation/Client/Intel-Core-13th-and-14th-Gen-Desktop-Instability-Root-Cause/post/1633239


1. 重启软件，检查问题是否再次发生。

2. 如果错误仅在特定的数据集或项目中出现，尝试使用其他数据集/项目以确认问题是否重现。

3. 确保操作系统和显卡驱动已更新到最新版本。

4. 如果问题仍然存在，请通过软件 提交错误报告：点击软件右上角功能区工具栏中的 帮助 → 提交BUG，

并提供 用户操作日志以及导致问题的相关操作上下文或流程信息，以便进一步分析。

5. 请检查电脑磁盘空间，确保空间足够。

平台模块各功能相关问题及解决方案详见：

工程组织相关问题

矢量编辑相关问题

属性编辑及计算相关问题

配准功能相关问题

矢量及栅格工具箱相关问题

自定义深度学习功能相关问题

AutoCAD插件相关问题



工程相关问题

1.[Error]"Unable to open this project as it was made with a newer version of the LiDAR360MLS."

报错原因：工程文件由高版本软件创建，当前软件版本较低，不支持打开。

解决方案：换用高版本软件打开。

2.[Error]"Failed to upgrade project file ..."

报错原因：升级低版本工程文件失败，可能是工程文件损坏或者数据库损坏。

解决方案：需要结合具体工程文件来分析。

3.[Error]"An exception was thrown while loading:..."

报错原因：工程文件(LiMMP)编码错误，默认编码为GBK，若采用其他编码存储中文字符，在读取工程文件时会

抛出异常。

解决方案：借助第三方工具比如Notepad修改文件编码。

4.[Error]"Failed to load project file path from ..."

报错原因：同上条类似，编码错误导致抛异常。

解决方案：借助第三方工具比如Notepad修改文件编码。

5.[Error]"Failed to save project file ..."

报错原因：工程文件(.LiMMP/.gpkg)为只读权限或被其他应用程序占用。

解决方案：对工程文件.LiMMP和.gpkg逐一右键“属性”，检查“只读”复选框是否被勾选；若是，取消勾选

后再次尝试；若否，则检查工程文件是否被其他应用占用，若是，关闭占用的应用程序后再次尝试。

6.[Error]"Unable to change file permissions to writable:..."

报错原因：打开工程时后台会自动对具有只读属性的工程文件（.LiMMP/.gpkg）升级权限为可写，若文件被占

用会引发失败。

解决方案：关闭占用工程文件的应用程序。

7.[Error]"Failed to open layer:...|..."

报错原因：打开矢量图层（“|”后的名称为对应图层名）失败，存在两种可能：第一种为gpkg文件路径发生

改变，导致找不到；第二种则是对应的表本身不存在。

解决方案：针对第一种情况，检查gpkg路径是否存在，若不存在，则找到对应的gpkg放置到正确的路径下；针

对第二种情况，需要结合数据具体分析。

8.[Error]"Failed to copy <InstallDir>/@default_zh.gpkg to /.gpkg"

报错原因：新建工程时，软件尝试将默认模板文件拷贝到用户新建的文件夹下失败。

存在三种可能：

（1） 路径下@default_zh.gpkg文件丢失。

（2）用户指定的工程目录 不存在或路径不正确。

（3）目标磁盘剩余空间不足。

解决方案：



对应如下：

（1）针对模板文件丢失，请确保软件已正确安装。如果问题仍然存在，建议重新安装软件以恢复丢失的模板

文件。

（2）针对目标路径无效，请检查并确认您输入的工程路径是否正确。如果路径无效，请选择一个有效的目录

作为新的工程保存位置。

（3）针对磁盘空间不足，请清理磁盘或选择其他具有足够空间的磁盘来保存新工程。

9.[Error]"[Project Converter]Project file does not exist:xxx.ligeo"

报错原因：打开.ligeo 工程时，系统会自动将其转换为.LiMMP 工程。但该.ligeo 工程文件内 project_file

字段所记录的路径不存在，这通常是因为工程文件被移动后，未同步更新文件内 project_file 字段的路径信

息所致。

解决方案：手动编辑该.ligeo 文件，确保其中 project_file 字段记录的路径与该.ligeo 文件当前所在的实

际路径完全一致。

10.[Error]"No trajectory file, image file upgrade failed!"

报错原因：imglist文件的版本低，没有相应的轨迹文件去支持imglist升级。

解决方案：导入相应的轨迹文件。

11.[Error]"[Project Upgrade]Unable to open table [xxx] , upgrade lane layer failed."

报错原因：打开旧版工程数据库时，会对其中的车道线图层的几何字段进行自动升级。当对应图层打开失败时

会给出如上提示。

解决方案：找到原始的包含车道线图层的数据库文件；如果实在找不到，在不涉及车道线相关业务的情况下可

以暂时忽略，

12.[Error]"[Update Database]GeoPackage file of the project does not exist:xxx.gpkg."

报错原因：升级低版本工程文件时，对应的数据库文件无法找到。

解决方案：找到原始的数据库文件，按照错误提示中的路径正确放置。

13.为何打开老版本工程文件时，弹出下列的对话框，我该如何操作？



参考点云设置

矢量坐标设置

报错原因：在 2.1.0 之前的版本，软件没有强制要求统一的工程坐标系，因此同一个工程可能包含不同坐标

单位的点云和矢量数据。这种不一致会影响后续的数据处理和分析。从新版本开始，软件增加了工程坐标系升

级逻辑。在大多数情况下会自动完成，但如果出现以下情况，则会弹出提示对话框：

1. 工程中点云的坐标单位不一致，需要用户指定某个点云作为参考坐标系，其他坐标单位不一致的点云将不

会加载。

2. 工程中存在矢量图层，其坐标单位与参考点云不一致。为避免误删数据，系统要求用户选择是将该矢量图



层转换到参考点云的坐标系，还是直接清空该矢量图层。

解决方案：在对话框的第一页，选择一个点云作为工程的参考坐标系并点击 下一步。在第二页中，请重点处

理标有 黄色感叹号 的矢量图层：

勾选：将该矢量图层转换到参考点云的坐标系。

不勾选：清空该矢量图层。

详细操作步骤可参考 工程升级。



矢量编辑模块相关问题

添加点

1.[Warning]"Please set the current layer to a points type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加点”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择点

图层。

解决方案：在进入“添加点”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的点类型图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为点图层，则应该选择“添加点”等工具。

添加线

1.[Warning]"Please set the current layer to a polyline type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加线”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择线

图层。

解决方案：在进入“添加线”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的线类型图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为线图层，则应该选择“添加线”或“添加线段”等工具。

3.[Warning]"Lines less than three points cannot be closed."

警告原因：软件输出此警告是因为在绘制线对象，运用右键闭合线工具时，此时线对象少于三个点，不满足闭

合线的条件。

解决方案：在绘制线对象运用闭合线工具时，至少绘制三个点。

添加线段

1.[Warning]"Please set the current layer to a polyline type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加线段”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择

线图层。

解决方案：在进入“添加线段”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的线类型图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。



解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为线图层，则应该选择“添加线”或“添加线段”等工具。

添加多边形

1.[Warning]"Please set the current layer to a polygon type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加多边形”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选

择多边形图层。

解决方案：在进入“添加多边形”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的多边形类型

图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为多边形图层，则应该选择“添加多边形”等工具。

添加弧

1.[Warning]"Please set the current layer to a polyline type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加弧”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择线

图层。

解决方案：在进入“添加弧”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的线类型图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为线图层，则应该选择“添加弧”或“添加线”等工具。

添加矩形/平行四边形

1.[Warning]"Please set the current layer to a polygon type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加矩形”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择

多边形图层。

解决方案：在进入“添加矩形”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的多边形类型图

层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为多边形图层，则应该选择“添加矩形”等工具。



添加圆

1.[Warning]"Please set the current layer to a polygon type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加圆”功能时，未在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择多

边形图层。

解决方案：在进入“添加圆”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需要绘制的多边形类型图

层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为多边形图层，则应该选择“添加圆”等工具。

添加六边形/八边形

1.[Warning]"Please set the current layer to a polygon type layer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“添加六边形”或者“添加八边形”功能时，未在软件左侧数据目录

树中，矢量节点下选择多边形图层。

解决方案：在进入“添加六边形”或者“添加八边形”功能前，在软件左侧数据目录树中，矢量节点下选择需

要绘制的多边形类型图层。

2.[Warning]"Please select suitable action for this layer."

警告原因：软件输出此警告是因为选中的矢量图层与点击的绘制矢量功能不一致导致。比如选择的是线图层，

点击“添加点”功能就会弹此警告。

解决方案：选择与矢量绘制工具相匹配的图层为当前图层，或者根据当前选中图层选择相匹配的矢量绘制工

具。比如当前选中的图层为多边形图层，则应该选择“添加六边形”或者“添加八边形”等工具。

调整矢量

1.[Warning]"This feature only support 3D Viewer!"

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“矢量调整”功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入“矢量调整”功能时，退出“剖面”功能。

拉伸/裁切

1.[Warning]"This feature only support 3D Viewer!"

警告原因：软件输出此警告是因为在进入“拉伸/裁切”功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入“拉伸/裁切”功能时，退出“剖面”功能。

点打断线/线打断线/线打断多边形

1.[Warning]"This feature only support 3D Viewer!"



警告原因：软件输出此警告是因为在进入功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入功能时，退出“剖面”功能。

2.[Warning]"Please select point object!" "Please select line object!"

警告原因：进入“点打断线”功能后，首先选择点对象，再选择线对象，若是选择顺序不对或者选择了其他类

型对象则软件会输出此警告。

解决方案：进入“点打断线”功能后，首先选择点对象，再选择线对象。

3.[Warning]"Please select line object!" "Please select multi line or line object!"

警告原因：进入“线打断线”功能后，首先选择线对象，再选择线/多线对象，若是选择顺序不对或者选择了

其他类型对象则软件会输出此警告。

解决方案：进入“线打断线”功能后，首先选择线对象，再选择线/多线对象。

4.[Warning]"Please select line object!" "Please select polygon object!"

警告原因：进入“线打断多边形”功能后，首先选择线对象，再选择多边形对象，若是选择顺序不对或者选择

了其他类型对象则软件会输出此警告。

解决方案：进入“线打断多边形”功能后，首先选择线对象，再选择多边形对象。

5.[Warning]"The point object has no point or more than one point!"

警告原因：“点打断线”功能选择的点对象必须是单点对象，当选择多点对象时，软件会输出此警告。

解决方案：进入“点打断线”功能后，首先选择单点对象。

6.[Warning]"The point is not on the line!"

警告原因：“点打断线”功能选择的点对象必须是单点对象，且此点必须在被打断的线上，当选择的点不在选

择的线上时，软件会输出此警告。

解决方案：进入“点打断线”功能后，首先选择单点对象，然后再选择此点所在的线对象。

7.[Warning]"The two lines have more than one intersect points!" "The two lines have no intersect

points!"

警告原因：“线打断线”功能选择的两个线对象之间需要有一个交点，当两个线对象没有交点或者大于一个交

点时，软件会输出此警告。

解决方案：进入“线打断线”功能后，需要选择两个相交且只有一个交点的线对象。

8.[Warning]"The line and polygon have less than two intersect points!"

警告原因：“线打断多边形”功能选择的线对象需要和选择的多边形对象有两个交点，当所选的两个对象不满

足此条件时则软件会输出此警告。

解决方案：进入“线打断多边形”功能后，需要选择两个相交且有两个交点的线对象和多边形对象。

重绘制

1.[Warning]"This feature only supports 3D Viewer!"

警告原因：软件输出此警告是因为在进入功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入功能时，退出“剖面”功能。

2.[Warning]"Please select line or multi line object!"

警告原因：重绘制功能目前支持线/多线对象，当选择其他类型对象时，软件将输出此警告。

解决方案：进入“重绘制”功能后，选择线/多线对象。



3.[Warning]"The two lines have less or more than two intersect points!"

警告原因：当所选的线对象小于两个点或者绘制的线与所选的线对象少于两个交点时，软件将输出此警告。

解决方案：进入“重绘制”功能后，选择的线对象需要包含至少两个点，且重新绘制的线需要和所选线对象有

两个以上的交点。

矢量平滑

1.[Warning]"This feature only supports 3D Viewer!"

警告原因：软件输出此警告是因为在进入功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入功能时，退出“剖面”功能。

2.[Warning]"The processes is running." "The processes is not finished."

警告原因：当平滑线程正在运行，此时再做其他操作时，软件会输出此警告。

解决方案：当软件出现此提示时，等待进度条完成后，再进行其他操作。

3.[Warning]"Please reduce the number of iterations."

警告原因：当设置迭代次数过高，此时线上将出现许多冗余的点，因此软件将输出此警告提示用户降低迭代次

数，以达到比较合适的平滑效果。

解决方案：当软件出现此提示时，减小迭代次数设置，再进行平滑操作。

裁切/合并多边形

1.[Warning]"This feature only supports 3D Viewer!"

警告原因：软件输出此警告是因为在进入功能时，“剖面”功能未退出。

解决方案：在进入功能时，退出“剖面”功能。

2.[Warning]"Merge Failed!"

警告原因：当多边形合并失败（两个多边形没有公共边，不满足合并条件）时，软件将输出此警告。

解决方案：选择有公共边，满足合并条件的多边形执行多边形合并操作。

线相交

1.[Warning]"No solutions found."

警告原因：所选择的两个对象未相交，或者它们的延长线不相交。软件将输出此警告。

解决方案：选择两个相交的线对象，或者它们延长线相交的线对象。

线转多边形

1.[Warning]"Please select Polygon layer."

警告原因：未选择线对象转为多边形对象的图层时，软件将输出此警告。

解决方案：运行此功能，需要在弹窗设置窗口中选择转换为多边形对象所在图层。

2.[Warning]"The are less than three lines or two lines that are not connected from end to end."



警告原因：输出此警告的原因是所选的线对象不满足构成多边形的条件（少于三根线或者所选线对象未首尾相

连）。

解决方案：选择构成面的线对象，需要满足构造面的条件。

3.[Warning]"Generate polygon error."

警告原因：未选择线对象转为多边形对象的图层时，软件将输出此警告。

解决方案：运行此功能，需要在弹窗设置窗口中选择转换为多边形对象所在图层。

图层打断图层

1.[Warning]"Split layer has no vector object."

警告原因：所选择的打断图层没有矢量对象，软件将输出此警告。

解决方案：选择打断图层需要有矢量对象。

2.[Warning]"Target layer has no vector object."

警告原因：所选择的目标图层没有矢量对象，软件将输出此警告。

解决方案：选择目标图层需要有矢量对象。

3.[Warning]"Please select split layer and target layer."

警告原因：未在设置弹窗中选择打断图层和目标图层。

解决方案：运行功能前设置打断图层和目标图层。

4.[Warning]"The working thread is running."

警告原因：当图层打断图层正在运行时，再做其他操作时，软件将输出此警告。

解决方案：当图层打断图层正在运行时，请等待进度条执行完毕后再进行其他操作。

线转点

1.[Warning]"Please select point layer and line layer."

警告原因：当运行线转点时，需要在设置弹窗中选择线图层和点图层，当未设置相应图层时，软件将输出此警

告。

解决方案：在运行线转点之前，在设置弹窗中选择线图层和点图层。

2.[Warning]"Layer of line has no vector object."

警告原因：当运行线转点时，所选中的线图层没有矢量对象，软件将输出此警告。

解决方案：在运行线转点之前，在设置弹窗中选择线图层和点图层，并且确认线图层中有矢量对象。

3.[Warning]"No selected vector object."

警告原因：当线转点功能运行在点选操作模式下，但是未选择任何线矢量的情况下，软件将输出此警告。

解决方案：当线转点功能运行在点选操作模式下，运行线转点操作之前需要点选待转换的线矢量。

4.[Warning]"The working thread is running."

警告原因：当线转点功能正在运行时，再做其他操作时，软件将输出此警告。

解决方案：当线转点功能正在运行时，请等待进度条执行完毕后再进行其他操作。

5.[Warning]"The line must more than two points."



警告原因：当待转线对象少于两个点时，软件将输出此警告，并跳过此线对象，不对此线对象进行转换。

解决方案：当线转点功能正在运行时，请保证待转换的线对象包含两个或两个以上节点。

多部件到单部件

1.[Warning]"Please select multipart layer."

警告原因：当运行多部件到单部件时，需要在设置弹窗中选择多部件图层，当未设置相应图层时，软件将输出

此警告。

解决方案：在运行多部件到单部件之前，在设置弹窗中选择多部件图层。

2.[Warning]"Layer of multipart has no vector object."

警告原因：当运行多部件到单部件时，所选中的多部件图层没有矢量对象，软件将输出此警告。

解决方案：在运行多部件到单部件之前，在设置弹窗中选择多部件图层，并且确认多部件图层中有矢量对象。

3.[Warning]"The working thread is running."

警告原因：当多部件到单部件正在运行时，再做其他操作时，软件将输出此警告。

解决方案：当多部件到单部件正在运行时，请等待进度条执行完毕后再进行其他操作。

点转线

1.[Warning]"Please select point layer and line layer."

警告原因：当运行点转线时，需要在设置弹窗中选择线图层和点图层，当未设置相应图层时，软件将输出此警

告。

解决方案：在运行点转线之前，在设置弹窗中选择线图层和点图层。

2.[Warning]"Layer of point has no vector object."

警告原因：当运行点转线时，所选中的点图层没有矢量对象，软件将输出此警告。

解决方案：在运行点转线之前，在设置弹窗中选择线图层和点图层，并且确认点图层中有矢量对象。

3.[Warning]"No selected vector object."

警告原因：当点转线功能运行在点选操作模式下，但是未选择任何线矢量的情况下，软件将输出此警告点

解决方案：当点转线功能运行在点选操作模式下，运行点转线操作之前需要点选待转换的点矢量。

4.[Warning]"The working thread is running."

警告原因：当点转线正在运行时，再做其他操作时，软件将输出此警告。

解决方案：当点转线正在运行时，请等待进度条执行完毕后再进行其他操作。

添加辅助线

1.[error]"This function only supports 3d window."

警告原因：当3D窗口未显示，或者焦点未在3D窗口时，软件将输出此警告。

解决方案：执行功能前保证3D窗口已经显示并获取焦点。

矢量导入导出相关问题



1.[Warning]"Project coordinate get failed."

警告原因：可能由于工程版本升级、工程文件损坏等其他因素，导致工程文件记录坐标系信息丢失。

解决方案：关闭当前工程，重新打开当前工程，或创建一个新的工程使用。

2.[Warning]"Project read failed." [Warning]"Invalid param type."

警告原因：可能由于工程版本升级、工程文件损坏等其他因素，导致工程文件内容读取失败。

解决方案：关闭当前工程，重新打开当前工程，或创建一个新的工程使用。

3.[Warning]"Invalid coordinate system."

警告原因：未能正确读取所选导入的矢量数据的坐标系。

解决方案：检查需要导入的矢量数据正确。

4.[Warning]"Get factory failed : ... "

警告原因：导入矢量时未能正常读取矢量文件。

解决方案：确保数据无误的情况下，重新安装软件，可能由于读取某种格式数据的依赖文件丢失导致无法正常

读取。

5.[Warning]"Open Database failed : ... "

警告原因：导入矢量时读取了矢量文件，但是无法解析矢量文件内容。

解决方案：检查矢量数据是否正确。

6.[Warning]"Create Database failed : ... "

警告原因：导出矢量时未能正常创建矢量文件。

解决方案：检查导出目录是否有权限，并且是否能正常存取文件。

6.[Warning]"Open feature class failed : ... "

警告原因：导出矢量文件内个某个要素类失败。

解决方案：检查矢量内对应的数据是否正确，或是否存在此要素类。



属性编辑及计算

1.[Warning]"Error while reading the expression file."

警告原因：读取表达式文件失败，或表达式文件无法打开。

解决方案：检查表达式文件是否存在，且是否被占用。

2.[Error]"Python environment configuration error, unable to use Python for editing."

警告原因：Python环境配置异常，导致python编辑器被禁用。

解决方案：由于未知原因导致Python环境损坏，尝试使用安装包重新安装软件。

3.[Error]"Python Initialization failed."

警告原因：Python环境初始化失败。

解决方案：由于未知原因导致Python环境损坏，尝试使用安装包重新安装软件。

属性表相关问题

1. 创建新字段，目前仅支持：数字，字母，下划线，中文的字符组合。

字段计算器其他问题

1. 点击左上角全选当前视图内的表格后，并没有选择当前图层全部的矢量，只
选择了部分矢量

属性表采用了逐部分加载的显示方式，即不会一次性显示出所有的项，当滚动条滑动到最下方后，如果还有未

加载完成的数据，才会继续加载未完成的数据，所以当数据未全部加载出来时，点击左上角全选只会选中部分

已加载出的数据。

2.字段计算器语法相关

字符串使用单引号包含：‘字符串1’

字段名使用双引号包含：“字段1”



配准模块相关问题

GCP

1.[Warning]"The number of reference points is inconsistent with the number of alignment points!"

警告原因：软件输出此警告是因为导入参考点的数量和待配准点数量不匹配。

解决方案：导入参考点时，确认参考点和待配准点数量一致。

2.[Warning]"The number of GCP points needs to be greater than 1."

警告原因：软件输出此警告是因为保存时，不存在GCP点或仅存在一个点。

解决方案：保存结果需要大于一个GCP点。

3.[Warning]"Invalid data detected,please check the input data."

警告原因：软件输出此警告是因为在GCP功能中点击应用时，不存在GCP点或仅存在一个点。

解决方案：应用结果需要大于一个GCP点。

ICP

1.[Warning]"No region(s) selected!Please select at least one region before running the ICP."

警告原因：软件输出此警告是因为运行ICP计算时，没有选择计算区域。

解决方案：在运行ICP计算之前，在点云上球选计算区域。

2.[Warning]"No reference point clouds in the selected regions(s)."

警告原因：软件输出此警告是因为运行ICP计算时，没有选择参考点云上的计算区域，或者没有参考点云。

解决方案：在运行ICP计算之前，确认存在参考点云和待配准点云，并保证已在参考点云和待配准点云上都选

中了计算区域。

3.[Warning]"No point clouds to align in the selected regions(s)!"

警告原因：软件输出此警告是因为运行ICP计算时，没有选择待配准点云上的计算区域，或者没有待配准点

云。

解决方案：在运行ICP计算之前，确认存在参考点云和待配准点云，并保证已在参考点云和待配准点云上都选

中了计算区域。

4.[Warning]"ICP failed!You may try it again by selecting region(s) containing featureful objects

such as facade/ground."

警告原因：软件输出此警告是因为运行ICP计算时，所选中的区域没有丰富的特征点，导致ICP计算失败。

解决方案：在运行ICP计算之前，所选中的区域应包含丰富的特征点，比如立面或者地面点。

点对

1.[Warning]"The number of reference points is inconsistent with the number of alignment points!"

警告原因：软件输出此警告是因为导入参考点的数量和待配准点数量不匹配。

解决方案：导入参考点时，确认参考点和待配准点数量一致。



2.[Warning]"The radius of the detected sphere is ,which deviates too much from the preset

parameter!"

警告原因：软件输出此警告是因为在点对功能中，点选配准球时探测到的点半径与预设的半径相差太大。

解决方案：重新修改预设配准球半径，或者根据预设配准球半径重新点选配准球。

3.[Warning]"The RMS threshold is exceeded!You may try to set a larger threshold."

警告原因：软件输出此警告是因为在点对功能中，点选配准球计算的RMS与预设的RMS值不匹配。

解决方案：调整预设的RMS值，或者重新点选配准球。

4.[Warning]"Sphere detection failed!"

警告原因：软件输出此警告是因为在点对功能中，点选配准球时，点选区域点云稀疏导致。

解决方案：在点云较为密集区域重新点选配准球。

旋转/平移

1.[Warning]"No point cloud in registration viewer."

警告原因：软件输出此警告是因为在进入旋转/平移功能时，没有待配准点云导致。

解决方案：启动旋转/平移功能前，先导入参考点云和待配准点云。

2.[Warning]"There can only be one trajectory in the window."

警告原因：软件输出此警告是因为在旋转/平移功能中，仅支持导入一个轨迹数据。

解决方案：若需要导入新的轨迹数据，则先移除已存在的轨迹数据，再导入新的轨迹数据。

3.[Warning]"The file already exists."

警告原因：软件输出此警告是因为在旋转/平移功能中，导入轨迹数据时，配准窗口中已存在同名轨迹数据。

解决方案：若需要导入新的轨迹数据，则先移除已存在的轨迹数据，再导入新的轨迹数据。

4.[Warning]"No cloud points in current active project."

[Warning]"Get point cloud error."

警告原因：软件输出此警告是因为在启动旋转/平移功能时，测图工程或者解算工程当前激活工程中不存在点

云数据导致。

解决方案：退出旋转/平移功能，确认当前工程是否存在点云数据。

5.[Warning]"This action matches the bounding box centers of the 'to align' cloud(s) and the

'reference' cloud(s)."

警告原因：软件输出此警告是因为在旋转/平移功能中，点击匹配中心时，不存在参考点云。

解决方案：点击匹配中心前，确认配准窗口中存在参考点云和待配准点云。



矢量及栅格工具箱相关问题

文件类型错误

1.[error]: Input encode is null.

错误原因：输入的编码格式为空。

解决方案：检查传入文件编码格式。

2.[error]: Input dxf path is null.

错误原因：输入dxf文件路径为空。

解决方案：检查输入的Auto CAD Dxf格式文件的路径是否合法有效。

表格错误

1.[error]: Index of the row in which the table header resides parameter must be greater than 0.

错误原因：表头所在行的索引参数必须大于0。

解决方案：检查传入的行号是否符合预期值，通常csv、excel等表格数据中的表头存在第一行。

数据库错误

1.[error]: The feature class pointer cannot be null.

错误原因：要素类对象指针为空。

解决方案：检查输入的要素类数据是否有效。

2.[error]: The table class pointer cannot be null.

错误原因：表类对象指针为空

解决方案：检查输入的表类数据是否有效。

3.[error]: Input geometry is null.

错误原因：输入的几何图形为空。

解决方案：检查输入的点、线、面几何实体是否有效。

4.[error]: Input spatial filter is null.

错误原因：输入的空间查询过滤器对象指针为空。

解决方案：检查空间查询过滤器（SpatialFilter）是否有效。

5.[error]: Input feature class is empty.

错误原因：输入的要素类为空。

解决方案：检查输入的要素类是否至少包含一个或多个要素。

要素类类型错误



1.[error]:The input path is invalid.

错误原因：输入的路径为空。

解决方案：检查输入的路径是否正确。

2.[error]: The input feature class is invalid.

错误原因：输入的要素类对象指针为空。

解决方案：检查输入的要素类数据是否有效。

3.[error]: The format of the input data is not supported.

错误原因：输入数据的格式不被支持。

解决方案：检查该功能是否支持输入数据的格式。

4.[error]: The geometry type of input feature class is not supported.

错误原因：输入要素类的几何类型不被支持。

解决方案：检查该功能是否支持输入要素类的几何类型。

5.[error]: The option of have M-values is invalid.

错误原因：“包含M值”的选项值有误。

解决方案：检查输入的“包含M值”的选项值是否正确，应当为0(不支持)、1(与模板要素类相同)和2(支持)中的一

个。

6.[error]: The option of have M-values or Z-values is invalid.

错误原因：“包含M值”或者“包含Z值”的选项值有误。

解决方案：检查输入的模板数据集合是否为空，当“包含Z值”或“包含M值”的选项值为1(与模板要素类相同)

时，必须要有模板数据！

7.[error]: Create CRSTransformer failure.

错误原因：创建CRS转换对象失败。

解决方案：检查输入输出空间参照系是否有效或者能够识别。

8.[error]: Get polygon wkt failed.

错误原因：输入面要素转为WKt失败。

解决方案：检查输入要素是否存在问题。

9.[error]: Union fail. Union geometry is null.

错误原因：输入的要素做Union（联合）失败。

解决方案：检查输入要素是否为空，或者是否满足要求。

插入数据失败类型

1.[error]: Failed to insert fields into fieldinfo table: failed to prepare SQL.

错误原因：要素类保存字段信息数据的时候，插入字段信息的sql语句准备失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态，检查gpkg中是否存在gpkg_fieldinfo表。



2.[error]: Failed to insert fields into fieldinfo table: failed to bind parameters.

错误原因：要素类保存字段信息数据的时候，插入字段信息的预处理sql语句绑定字段信息值失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态，检查gpkg中是否存在gpkg_fieldinfo表。

3.[error]: Failed to insert fields into fieldinfo table: failed to execute sql step by step.

错误原因：要素类保存字段信息数据的时候，插入字段信息的预处理sql语句逐步执行失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态，检查gpkg中是否存在gpkg_fieldinfo表。

4.[error]: failed to prepare SQL.

错误原因：要素类准备插入的sql语句失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态。

5.[error]: failed to bind parameters.

错误原因：要素类的插入预处理sql语句绑定参数失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态，检查插入要素的字段值是否存在无效值，检查是否有字段设置为非空

插入字段值却为空的情况。

6.[error]: failed to execute sql step by step.

错误原因：要素类执行插入预处理sql语句失败。

解决方案：检查gpkg数据是否处于锁定状态，要素类的字段名称是否存在非法的符号，要素类字段名称是否可能和

id名称重复。

7.[error]: non same fields object.

错误原因：输入的要素字段集和要素类字段集不是同一对象。

解决方案：检查插入要素字段集对象和要素类字段集是否相同。

添加字段失败类型

1.[error]: failed to execute sql.

错误原因：要素类添加字段的sql语句执行失败。

解决方案：检查字段名称是否和要素类重复，检查字段的名称和别名是否有非法字符。

构造游标失败

1.[error]: failed to prepare SQL.

错误原因：构造游标的sql语句准备失败。

解决方案：检查条件过滤语句是否合法。

栅格错误

1.[error]: Raster band index list exception.

错误原因：栅格波段索引参数异常。



解决方案：检查传入的索引号是否在有效的范围内，通常栅格数据集包含一个或多个波段。

2.[error]: Failed to create GCPtransformer based on input parameters.

错误原因：根据输入参数创建GCP转换对象失败。

解决方案：检查输入参数 GCP点对个数，GCP点对列表和多项式次数是否有效。

3.[error]: The value of NoData conversion to double type failed.

错误原因：将NoData数据转为双精度类型的数据失败。

解决方案：检查输入的'NoData'值是否有效。

4.[error]: The raster file is probably corrupted or too large.

错误原因：栅格文件太大或者损坏。

解决方案：检查栅格文件是否太大，太大的话进行裁剪。如果文件损坏，检查其他软件是否能正常打开此文件，其

中数据是否正常。

5.[error]: Raster Identitor doesn't support xx bands. Must be 1/2/3... .

Attempt to create Raster dataset with an illegal data type , only Byte/eight/... bit supported by

the format.

JPEG Identitor doesn't support data type. Only eight bit byte bands supported.

错误原因：每种栅格格式对波段数量跟数据类型支持不一样。

解决方案：检查输出栅格格式是否支持对应的波段数量与数据类型，不支持的话需要更换输出格式，例如tif与

img。



自定义深度学习相关问题

1.使用自定义深度学习模块时，提示“请前往(服务包地址) 下载完整服务包”请点击链接前往下载并完成安装后

再启动”

请点击链接前往下载并完成安装后再启动该功能。

2.使用自定义深度学习模块时，如果提示“请更新显卡驱动 (版本要求>572.61) ，可以在 (显卡驱动地址) 下载

最新驱动”

点击显卡驱动地址下载安装最新版本的显卡驱动即可解决问题。

3.硬件要求下方有红色警告提示。



硬件要求不满足时会有会有红色警告提示，例如：内存不足；显存不足；算力不足。需要升级电脑硬件，增加

内存条和更换显卡。

4.如果软件在线升级或者卸载后重新安装，深度学习扩展包是否需要重新安装？

需要重新安装深度学习扩展包。

5.使用自定义深度学习模块时，如果出现“由于找不到nvml.dll，无法继续执行代码。重新安装程序可能会解决此

问题”

若电脑无NVIDIA显卡，报此提示后，自定义深度学习相关功能中与训练相关的功能都无法使用，推理相关的功

能只能使用CPU模式。因为所有模型的训练都是在GPU上进行训练

若电脑有NVIDIA显卡，首先请确认是否正确安装显卡驱动，若已安装或更新显卡驱动后仍有此问题，可将

C:\Program Files\NVIDIA Corporation\NVSMI（该路径由用户显卡驱动安装目录确定），添加到系统环境变

量Path中。

6.使用深度学习相关功能时，如果在log窗口中打印了以下提示，但是电脑存在NVIDIA显卡



检查NVIDIA显卡驱动相关是否存在问题，可使用win+r组合键打开Windows的运行界面，输入cmd打开命令提示

符窗口。在命令提示符窗口中输入nvidia-smi命令，然后按回车键。如果此时界面中提示“nvidia-smi不是内

部或外部命令，也不是可运行的程序”，证明当前电脑虽有NVIDIA显卡，但是显卡驱动异常，建议在 NVIDIA

驱动程序下载页面下载对应的驱动程序。

7.使用自定义深度学习模块时提示：GPU driver version in too old. Please update to version 572.61 or

above

请升级显卡驱动，最低版本为572.61。

8.使用自定义深度学习模块时提示：NVIDIA GPU not found or driver not installed

请确认是否拥有NVIDIA显卡，且已安装显卡驱动。

9.标注训练数据时，在所有的数据中，相同类别编号的是否应该统一？

相同类别的编号必须相同，否则无法得到良好的训练模型。如果存在类别不统一的数据，则可以通过LiDar360

MLS软件中的分类功能将所有数据的类别统一编号，再进行训练即可。

10.如果已有训练好的模型，现在需要用新的数据继续训练，我该怎么做？

https://www.nvidia.com/Download/index.aspx


可以将新旧数据都作为训练集，然后重新训练或者将已有模型作为预训练模型继续训练。

11.使用自定义深度学习模块时，我选择训练100轮，为什么没有到100轮就提前结束训练？

该模块具有早停功能，当连续10轮训练后验证数据的mIoU都没有提升时，停止训练，以节省训练时间。

12.使用自定义深度学习模块时，如果我提前终止了训练，那么该如何获得训练的报告？

在训练界面中有打印报告的按钮，在终止训练后点击打印报告即可完成打印。

13.当执行推理流程时，我在哪里可以找到推理后的数据？

推理结束后，如果是点云数据会覆盖源数据。如果源数据具有类别信息则会被替换，所以推理前推荐备份好推

理数据；如果是图像数据可在图像同级目录下最新的inference文件夹下找到。

14.软件与图像深度学习相关的功能有哪些？区别是什么？

道路标识：内置中国和美国的提取模型，同时支持自定义标注或合成样本方式训练其他地区的模型

道路设施：内置中国如路牌、路灯、设施等的提取模型，同时支持自定义标注或合成样本方式训练其他希望提

取的设施的模型

道路破损：内置破损检测如裂缝、井盖、坑洼等类型的破损检测模型，同时支持自定义标注训练自有破损数据

的模型

图像去隐私：内置自动模糊人脸、车牌的模型，这个任务，目前功能里面暂时不支持使用自定义训练的模型

自动MASK：内置赋色时用到的遮罩文件自动生成mask的模型，目前功能里面暂时不支持使用自定义训练的模型

通用的目标检测：如果客户希望通过图像识别任何地物，比如设施或者有那种管线场景想提取三通、螺栓等

等，任意的目标检测任务，可以自定义标注、训练、模型推理并且通过反投影点云得到识别目标的位置（点图

层存储）

通用的语义分割：如果客户希望通过图像不仅识别并且分割出来任何的地物，比如各种破损的分割需求，任意

的图像分割任务，可以自定义标注、训练、模型推理并且通过反投影点云得到识别目标的形状（面图层存储）



AutoCAD产品插件相关问题

AutoCAD插件安装和使用问题

1.Write to file failed, please check if the file is read-only or has insufficient permissions:

C:\Program Files\AutoCAD\AutoCAD 2022\Support\acad2022.lsp.

注册CAD插件的时候需要修改对应版本按照目录下acadxxxx.lsp文件，如果当前文件属性为只读且程序无权限

修改其只读为可编辑属性，或者当前acadxxxx.lsp文件所在的文件夹路径范围内无法进行文件修改，会有此错

误提示。一般将acadxxxx.lsp文件复制到一个登录用户工作文档路径，类似：“C:\Users\pc\Documents”路

径下，根据帮助手册中手动注册插件的方式，修改该文件，修改完成后保存并赋值到原本文件所在的位置即

可。

2.CAD插件在Civil3D软件中由于新建/切换/关闭图纸崩溃？

有些用户可能使用了破解的Civil3D软件，由于破解本身的原因，可能导致Civil3D本身即使在无插件按照的情

况下新建/切换/关闭图纸也会崩溃，与插件本身无关。

3.为什么我的机器安装了AutoCAD 2021和2025版本，但是注册AutoCAD插件时无法读取到对应版本？

目前MLS全系列AutoCAD插件仅支持AutoCAD 2022、AutoCAD 2023、AutoCAD 2024三个版本。



模型构建器相关问题

1.集群运行时提示："No available cluster task nodes."

报错原因：没有启动LiDAR360MLS引擎或LiDAR360MLS主节点未找到合适的任务节点。

解决方案：需要在LiDAR360MLS主软件的工具选项卡->集群计算中启动LiDAR360MLS主节点和LiDAR360MLS引

擎，保证LiDAR360MLS主节点界面能够查找并使用至少一个LiDAR360MLS引擎。

2.保存模型或保存模型为模板时提示："At least one tool needs to be added to save the current model

content."

报错原因：要保存模型只是要保证模型中已经添加了一个工具才行。

解决方案：添加一个工具到模型中后再保存。

3.打开模型时提示："Failed to load the model file!"

报错原因：模型文件被其他程序占用或者不是标准导出的模型文件，也有可能模型文件中包含的工具模块插件

没有加载成功。

解决方案：检查模型文件是否为LiDAR360MLS导出去的模型文件，有没有被人为改动过；查看文件是否被其他

程序占用；检查软件启动时插件有没有全部加载成功。

4.验证模型或者运行模型时提示："No runnable tools have been added!"

报错原因：模型中没有添加任何工具。

解决方案：添加一个工具到模型中后再执行操作。

5.运行模型构建起提示："Process is running! Please do it after the process."

报错原因：LiDAR360MLS软件中已经有其他功能或工具当前正在运行中。

解决方案：等待其他功能或者工具运行结束后，才能启动成功。

6.点击验证模型后提示各种参数相关错误

报错原因：提示的工具其必要的运行参数没有设置或设置错误。

解决方案：根据提示打开工具设置必要的参数，并给工具设置正确的输入和输出。

7.验证模型或者运行模型时提示：“Tool flow exist rings!”

报错原因：模型中流程存在回环结构。

解决方案：模型构建器中的模型图不允许存在收尾相接的环形结构，否则将导致程序无法停止，需要将存在收

尾工具相连的环形结构打断。

8.验证模型或者运行模型时提示：“模型构建器流程中存在未授权模块, 请联系 info@lidar360.com 以获取完整

版本.”

报错原因：模型中添加了当前软件激活码未授权的模块。

解决方案：保存模型后，通过官方链接购买未授权的模块后，再次打开保存后的模型运行。或者将未授权的工

具从模型中剔除。

9.验证模型或者运行模型时提示：“xxxx: Tools input parameter(s) or output parameter(s) not

specified.”

报错原因：xxxx工具中要求输入数据路径或者输出数据路径是空的。

解决方案：查看xxxx工具的输入和输出，如果是空的指定一个。



10.为什么模型构建器视图左上角输入浮动框中拖入输入要素类，或者一些工具的输出要素类，无法作为矢量投影

和坐标变换相关工具的输入？

在LiDAR360MLS中矢量投影和坐标变换只接受文件类型的输入。

11.为什么模型构建器编辑情况下，工具箱窗口中少了很多工具？

在LiDAR360MLS中并非所有工具都时候构建模型，一些带交互式的工具并不适合构建流程，这部分工具在模型

编辑时会被隐藏。

12.模型构建器中连接输入到一个工具提示：“参数类型不一致。”

报错原因：工具要求的输入和当前连接的输入的格式、或者类型(工具要求的单输入，而当前连接的是多输入)

等不一致。

解决方案：鼠标悬停在工具上，通过弹出的信息窗口，查看工具支持的输入格式和类型，然后从模型构建器视

图左上角的输入浮动框选择合适的输入；或者直接在工具上右键->获取参数，选择合适的输入即可。



BP SLAM解算模块相关问题

1.Bag file read error!

意义：读取bag文件出错

造成原因：① 拷贝出错，文件破损；② 封包错误，概率非常小；

处理办法：① 重新拷贝；② 点击APP里面的修复图标；③U盘格式问题，FAT32不支持4GB以上数据拷贝，请格

式化为exFAT或者NTFS格式

2.SLAM results may be incorrect

意义：SLAM解算失败

造成原因：① 特征过少；② 转弯过快；③ 动态物体特征数量大于静止物体；

处理办法：① 摆放特征物体；② 重新采集；③ 特征滤波尺寸改小；④ 通用里面 最小距离改大。

3.Video file:VID_**\.MP4 not exist!

意义：视频文件不存在

造成原因：① 拷贝了错误的视频文件；② 视频文件丢失；

处理办法：①②拷贝正确且完整的视频文件

4.Current stitcher process isn't completed!

意义：insv转mp4未完成

造成原因：① 磁盘速度被占用；② 磁盘空间不够；③磁盘读写速度低；④ MP4文件破损；④ 杀毒软件误杀

软件；⑤ 电脑内存不足

处理办法：检查磁盘剩余空间，使用写入写出速度较好的硬盘；⑤需要32GB内存以上电脑

5.Move distance insufficient!

意义：SLAM中间结果未生成

造成原因：① IMU和LIDAR时间未同步；② 初始化失败；③IMU无数据

处理办法：①和③是设备问题；②的话需要重新初始化

6.GPS Time is out of sync with trajectory time,please check the trajectory!

意义：pos时间与雷达时间差异过大（>1天）

造成原因：① 基站与移动站时间不匹配；② 设备本身GPS和LIDAR不同步

处理办法：①确认基站文件和移动站文件是否匹配；② 售后查看

7.laser gap

意义：LDIAR丢数据

造成原因：设备采集时，激光雷达数据丢失。

处理办法：① 丢数据APP会提示，外业重新采集；② 检查线缆是否插好；③其他情况，请联系售后；



8.imu gap

意义：IMU丢数据

造成原因：设备采集时，IMU数据丢失。

处理办法：① 丢数据APP会提示，外业重新采集；② 检查线缆是否插好；③其他情况

9.GCP initial transform error, please check GCP pairs

意义：GCP初始匹配误差过大；

造成原因：控制点与打点的初始误差过大导致；

解决办法：检查GCP之前的误差，①重新组织打点与控制点之间的匹配关系，② 或者检查X与Y是否输反。

10.GNSS file doesn't exit

意义：*.gnsstraj文件不存在；

造成原因：*.gnsstraj丢失或者破损，或者被修改；

解决办法：重新解算PPK或者导入RTK文件

11.Re-output lidata failed

意义：点云输出失败；

造成原因：① 上一次的lidata文件丢失或者破损；② 磁盘空间不足

解决办法：保留足够的磁盘空间，重新输出

12.No origin insta video please check data

意义：视频文件目录不存在原始insta视频

造成原因：INSV和转换后的全景MP4没有在一个文件夹

解决办法：重新拷贝原始INSV文件

13.Stitcher timeout break, video stitching error/Fail Stitcher Insv To Mp4

意义：拼接子程序拼接失败

造成原因：① 杀毒软件；② 原始文件破损

解决办法：① 关闭杀毒软件；② 重新拷贝视频文件；③ 重装软件

14.GPS base station file format error

意义：GPS基站数据格式错误

造成原因：GPS格式问题

解决办法：请转换为标准的RINEX（V2.11-3.03）

15.It is detected that the difference between the manually input base station position and the rough

position obtained from the original data unpacking of the base station is too large, with a

difference of more than 1000 meters. It is suspected that the input base station position is wrong

or the base station file is wrong. Please verify !

意义：GPS单点定位的坐标与输入的基站坐标差异过大，超过了1000米



造成原因：输入的基站坐标不对

解决办法：检查输入的基站坐标

16.It is detected that there is no common viewing time between base station data and mobile station

data. It is suspected that the input original data is wrong.

意义：GPS基站的覆盖时间与移动站的不一致

造成原因：①拷贝错了基站文件；② 基站文件破损

解决办法：拷贝或使用正确的基站文件

17.The time of the mobile station is too short to meet the normal solution conditions

意义：移动站时间过短，无法得到固定解

造成原因：采集时间过短

解决办法：建议采集时间大于5分钟

18.The ephemeris files of the mobile station and the base station are missing and cannot be

solved.Please check the reason (possible cause: the data is too short or the equipment factory

configuration is wrong).

意义：基站或移动站的星历丢失

造成原因：采集时间过短或者出厂配置错误

解决办法：建议采集时间大于5分钟，或者联系售后团队

19.Failed to load file: "**.rtk". The quality of the result trajectory is too low!

意义：轨迹质量太低不能被加载

造成原因：RTK都是浮点解

解决办法：①使用PPK；②重新采集



Geo解算工程问题

常见的报错信息及解决方案

1.[Analyze Images]Please generate the trajectory file first!

错误原因: 工程中未生成 *.traj文件。

解决方案: 解析影像功能在使用时需要使用轨迹文件，因此在解析影像前需解算轨迹。

2.[Analyze Image]Maybe something wrong with command line parameters for Ladybug.

错误原因: *.pgr 文件不存在或者损坏。

解决方案: 检查影像文件夹内是否存在.pgr 文件. 如果文件存在，考虑文件损坏。 用户需将该文件发给我司

技术支持人员，他们将使用ladybugCapPro软件进行查看，并尝试进行修复。

 

3.[Analyze Image]Folder doesn't exist *.pgr file! F:/Data/0625/2024-06-25-07-12-28/Result.

错误原因: 全景影像文件夹设置错误。

解决方案: 检查该路径下是否存在*.pgr文件。

4.Error Num = -41, The quality of the satellite navigation processing is poor (Fix ratio is 0%), and

the solution is terminated.

错误原因: 数据质量较差，fix rate 为0。

解决方案: 检查基站距离是否过远。

5.[Open Project] The project has been occupied.

错误原因: 工程文件处于打开状态。

解决方案: 检查是否打开多个软件界面，以及检查其他界面中该工程是否未关闭。

6.[LiDAR360MLS]Please switch to the mapping project to use this function.



错误原因: 该功能只能在测图工程中使用。

解决方案: 点击转换按钮，转换至测图工程。

7.[LiDAR360MLS]The base station file 'R:/20240914/onig258l00,24o' does not exist.

错误原因: 工程中基站文件丢失。

解决方案: 检查基站文件是否丢失. 强烈建议用户将基站文件保存在对应的数据工程中，降低数据拷贝时数据

丢失的风险。

8.[IO]Failed to build G:/2023-06-21-07-26-10/laser_1_2023-06-21-06-36-37-1-optimized.LiData!

错误原因: LiData文件未完整生成或者损坏。

解决方案: 请检查数据解算磁盘是否有剩余空间。

9.[IO] Load project file F:/1021_2024-10-21-05-09-40/2024-10-21-05-09-40.live failed!

错误原因: live文件出现错误。

解决方案: 检查live文件是否正常。

10.[IO]Recover project data failed, please copy the original project data to current project

directory!

错误原因: 工程文件夹未复制完整。

解决方案: 对比并检查复制的数据是否与原始采集数据一致。

11.[LiDAR360MLS]Failed to load project file path from F:/1021_2024-10-21-05-09-40/2024-10-21-05-09-

40.liscan

错误原因: liscan 工程文件损坏或者其他JSON格式问题。

解决方案: 查看liscan工程文件是否正常。如果是空文件，尝试新建一个liscan工程再次进行解算. 如果不是

空文件，建议联系我司技术支持人员进行文件修复。

12.[Strip Adiust] Initialization: Failed reading E:/2024-10-13-07-37-29-199/202410-13-07-37-29-

199_original.traj

错误原因: 轨迹文件被移除、损坏或者格式错误，导致轨迹读取失败。

解决方案: 检查该路径下是否有正确的轨迹文件。

13.“E:/M2/1018_2024-10-18-01-25-25/LaserRaw/Hesai_1/Hesai_1_2024-10-18-01-35-13-

0/Temp/pointCloudList.json” is not found.

错误原因: 解算步骤运行失败。

解决方案: 尝试更新软件版本或尝试使用其他电脑设备进行解算。

14.No point cloud input for colorization

错误原因: liscan工程中没有LiData点云文件。

解决方案: 赋色前先进行点云解算。

15.Failed to create memory cloud.

错误原因: 创建内存点云失败。



解决方案：该Link在LiData中没有对应点云，可以手动删除Link或不采取任何操作。

16.Can not run manual registration for '' link.

错误原因：选中的Link不支持手动编辑，只有“自动”、“手动”类型Link能够编辑。

17.There are unconnected scans.

错误原因：存在没有连接的测站。对于group内的测站，所有测站必须都连接后才能进行拼接。

解决方案:group内的测站都进行连接

18.The amount of links for inter-scan must be less than the number of scans.

错误原因：站间Link数量不能多于测站数量

解决方案：让站间Link数量少于测站数量

点云解算问题

1.解算后为什么沿轨迹出现如图所示噪点？

解算点云时未设置距离过滤选项，请注意设置完成后需点击OK按钮，使得配置生效。



2.解算后点云出现分层如何解决？

(1) 检查轨迹是否有跳变，若有跳变进行轨迹跳变修复后，重新解算点云并查看是否分层。

(2) 使用航带拼接功能进行自动优化。

(3) 如遇特殊场景，以上方法均无法满足要求，可进一步使用配准功能，进行手动点云拼接。

3.为什么勾选了高级设置里的SLAM选项，解出来的点云质量更差？

错误原因:SLAM的精度受环境特征影响较大，在特征稀疏或者动态目标较多环境中，容易出现位姿估计漂移或

误差累积等问题。

解决方案：应避免选取某些开阔场景（如高速公路、高架桥等）解算；若工程采集场景全程开阔，建议不要勾

选SLAM选项，否则可能降低点云解算精度。

4.解算流程各步骤勾选注意事项

如果只需要得到点云成果，勾选POS解算，解算步骤就足够。

在城市峡谷、密集林荫道等GNSS信号遮挡环境下采集的数据可能出现分层现象，如果需要得到质量更好的点云

数据，则可以勾选航带拼接，但是此步骤速度很慢，请谨慎勾选。

开阔地带采集的数据不建议勾选航带拼接。

若需要对点云进行去噪和压薄处理，可以勾选滤波选项，但是此步骤十分耗时，需谨慎勾选。

若需要得到彩色点云成果，需勾选赋色步骤。

若需要得到有分类信息的点云成果，需勾选深度学习分类步骤。

5.如果设备实际的安装角度与APP采集时设置的旋转角度不一致，如何解决？

右键目录树中的工程，点击工程设置按钮，在弹出的界面中进行参数调整。



照片解析及点云赋色问题

1.如何解析全景相机照片？

(1) 在解算的配置界面，软件默认勾选解析全景选项，用户进行点云解算这一步骤时会同步解析照片。

(2) 用户也可在解算完轨迹后，点击全景解析按钮进行全景照片解析。

2.全景相机设置界面如图所示是否正常？

图中设置正确，软件解析完全景照片后，会自动生成panorama_caminfo.txt文件，并在相机文件中显示该路

径。



3.赋色时如何选择平面相机进行赋色？

在输出界面进行设置，然后运行赋色步骤即可。

4.如何进行mask制作？

软件内嵌了掩模文件，如果掩模无法适配采集的全景照片，用户可在测图工程中使栅格模块下的掩模制作功能

按钮进行自定义掩模制作，全景相机掩模样式如下。

 



为了获得更好的赋色效果，缓解车道线赋色成锯齿状的现象，请注意按下图所示绘制掩膜，尽可能覆盖住车道

线位置。

5.LiMobile M2 平面相机是否能用于点云赋色？

不可以，该平面相机的角度不适合完成点云赋色任务。

6.采集的影像数据过暗，导致赋色效果不好如何解决？

可使用PS等第三方软件进行批量编辑，调整影像亮度。

航带拼接

1.加入控制点后，与点云位置偏移很大是什么原因导致的？

(1) 检查点云解算坐标系是否设置正确，与控制点保持一致。

(2) 检查控制点文件导入时，X, Y坐标列是否选择正确。

2.自动航带拼接效果不理想是否正常，如何进一步优化数据？

这是正常现象，可参考以下步骤进行优化：

(1) 检查轨迹是否存在跳变，如果存在，先进行跳变修复。

(2) 尝试将时间间隔修改为1，再次尝试进行航带拼接。

(3) 添加控制点。

(4) 使用配准功能，按手册规范对Link进行编辑，保证Link正确，然后重新优化。

若加控制点后仍有分层，需调整控制点时，请回退为原始数据再进行航带拼接操作。



3.运行航带拼接时，弹窗选项如何选择？

-(1) 单工程: 每一个liscan工程单独进行内部航带拼接操作。 -(2) 多工程: 不仅每个liscan工程单独进行内部

航带拼接操作，liscan工程之间也会进行航带拼接操作。

工程组织

1.mscan工程和liscan工程的关系

mscan工程中间可包含多个liscan工程，每个liscan工程对应采集时的一组原始数据。可以将mscan工程类比为

外层文件夹，liscan工程类比为内层文件夹。这种工程组织结构可以方便用户进行批处理操作。

2.点云解算完成后如何转换至测图工程完成其他数据后处理操作？

软件具有一键转换测图工程的功能按钮。分别是 打开为测图工程 按钮和 组织为侧图工程 按钮，打开为测图

工程功能可将单个激活的liscan工程转换为测图工程，组织为侧图工程按钮 可将多个liscan工程一同转换为

测图工程。

3.为什么不能移除工程？

出现这种情况可能是liscan工程进行了分组，需先取消分组后再进行移除操作。



 

 

4.为什么航带拼接后无法还原工程？

需先取消分组后，再右键工程名并点击回复工程按钮。

5.liscan工程名称后面的括号代表什么？

代表选中的LiData文件个数，并且用户选中后，可以点击右键对选中的点云进行显示模式及是否显示等设置的

更改。



分布式解算问题

1.主节点界面的日志框里提示引擎和主节点版本不匹配。

分布式解算需要主节点和引擎的版本一致。提示里可以看到主节点和引擎的软件版本号，请将主节点所在电脑

的软件和子节点所在电脑的软件同步更新到相同版本后再进行分布式解算。

2.主节点界面的日志框里提示打开工程文件失败。



代表子节点无法访问此工程数据，需要检查数据是否放在局域网共享盘以及共享盘的访问权限。



全息测绘模块相关问题

1.要素提取效率如何？AI方式进行要素提取如何适配各种场景？

针对移动测绘点云处理中存在的数据量大、要素类型多、提取效率低等问题。LiDAR360MLS软件提供了多种基

于人工智能方法的自动提取功能，如点云分类、道路标识提取、道路设施提取等。其中，道路设施提取利用了

全景影像和点云进行多目标提取。软件中已有的AI模型是利用数字绿土现有的数据进行训练的，软件自V8.0版

本开始，支持地图要素和道路设施的自定义样本标注与训练，用户可根据自己的数据与识别需求，自行训练自

有的模型

2.地图要素页面自动提取的所有要素矢量，如何查询存储在那些图层？

用矢量选择中的点选功能，点击要查询的对象，软件会自动打开当前工程所在图层的属性表，就可以知道是存

储在哪个图层。

3.软件自动提取的矢量，是否能存储到指定的图层？

软件部分自动提取功能在功能内部无法指定图层存储，但是用户可以通过图层右键重命名图层，修改为需要的

图层名称，即可实现指定图层存储的目的。

Other specific functionality related issues and solutions for the holographic mapping module can be

found in detail:

地图要素相关问题

道路设施相关问题



地图要素模块相关问题

车道线探测

1.[Warning] "This file does not have intensity information"

警告原因：当前具体点云没有强度信息。

解决方案：自动跳过没有强度信息的点云，无需操作。可手动查看点云文件强度信息是否正确保存。

2.[Warning] "Current action is not supported under ortho editing"

警告原因：车道线不支持正交视图编辑。

解决方案：关闭正交视图编辑。

3.[Error] "Seed Point Z is NOT correct ! Please Repick" 或者 “The seed is Not Correct! Please

repick”

警告原因：种子点不正确。

解决方案：多视角转换查看，确保种子点点选在车道线上。

路边线探测

1.[Warning] "Can not switch handler, please use the space bar to stop first"

警告原因：探测过程中不能进行手动操作模式的切换。

解决方案：按Space（空格）键，先停止自动探测，再进行操作模式的切换。

2.[Error] "Seed Point Z is NOT correct ! Please Repick"

警告原因：种子点不正确。

解决方案：多视角转换查看，确保种子点点选在路牙附近的路面上。

生成车道中心线

1.[Warning] "Failed to generate VirtualLaneCenterline"

警告原因：所选的车道线几何不正确，中心线生成失败。

解决方案：查看所选的车道线几何是否有错误：少于2个点、有回折、内部点顺序不对。

道路标识训练

1.[Warning] "Please draw symbol with three or more points"

警告原因：创建的模板点数过少。

解决方案：保证模板点数大于等于三个点。

2.[Warning] "Please draw symbol "

警告原因：模板无有效点。

解决方案：保证模板点数大于等于三个点。



3.[Warning] "Data Open Failed"

警告原因：引入的数据文件损坏导致数据打开失败。

解决方案：检查数据文件是否正确，重新选择数据文件。

4.[Warning] "Template.db文件版本过高"

警告原因：低版本软件打开了高版本软件所使用.db数据库文件。

解决方案：低版本软件无法使用高版本软件所用的.db文件，请使用高版本软件。

5.[Warning] "Template.db文件错误"

警告原因：.db数据库文件损坏。

解决方案：更换数据库文件。

道路标识匹配

1.[Warning] "This file does not have intensity information"

警告原因：当前具体点云没有强度信息。

解决方案：自动跳过没有强度信息的点云，无需操作。可手动查看点云文件强度信息是否正确保存。

2.[Warning] "数据库文件打开失败"

警告原因：数据库文件损坏。

解决方案：更换.db数据库文件。

3.[Warning] "未找到相应的模型"

警告原因：模型文件丢失、损坏。

解决方案：使用道路标识训练功能，重新训练生成对应的模型文件。

4.[Warning] "Template.db文件版本过高"

警告原因：低版本软件打开了高版本软件所使用.db数据库文件。

解决方案：低版本软件无法使用高版本软件所用的.db文件，请使用高版本软件。

5.[Warning] "Template.db文件错误"

警告原因：.db数据库文件损坏。

解决方案：更换数据库文件。

6.[Error] "Error：Init Model Failed!"

警告原因：深度学习模型初始化错误。

解决方案：GPU模式需要一定的电脑硬件门槛，尝试使用CPU模式。CPU模式下，如仍然报错，1、自训练模式

下，模型文件可能出现损坏，需重新训练重新生成模型文件。2、使用内置模型，需重装软件或与技术支持联

系。

7.[Error] "Failed to Create SymbolDataBase"

警告原因：创建新的.db数据库文件失败。

解决方案：选择其他位置，重新尝试，若仍然失败，重装软件或与技术支持联系。

8.[Error] "ERROR：Failed to access class name "或 “ERROR：Failed to access class name path ：”

警告原因：深度学习所需文件出错。

解决方案：1、自训练模式下，模型文件可能出现损坏，需重新训练重新生成模型文件。2、使用内置模型，需



重装软件或与技术支持联系。

9.[Error] "DB file is not correct"

警告原因：.db数据库文件损坏。

解决方案：更换数据库文件，或重装软件。

10.[Error] "Table name does Not Match！"

警告原因：所选模型表与.db数据库文件的记录不匹配。

解决方案：1、选择其他模型表。2、更换数据库文件。

11.[Warning] "Points is empty"

警告原因：范围内的点云点个数过少。

解决方案：重新框选，保证框选多边形位于路面上，且内部地面印刷块点清晰可见。

道路矢量

1.[Error] "RoadMarkingLane Model init failed"

警告原因：车道线模型文件丢失或损坏，导致初始化失败。

解决方案：重装软件或与技术支持联系。不能自动识别车道线，但不影响箭头、人行横道等其他地面印刷块的

自动识别。

2.[Error] "Box Mode init failed" 或 “Key Points Model init failed” 或 “Error ： Init Model

Failed！”

警告原因：模型初始化失败。

解决方案：GPU模式需要一定的电脑硬件门槛，尝试使用CPU模式。CPU模式下，如仍然报错，1、自训练模式

下，模型文件可能出现损坏，需重新训练重新生成模型文件。2、使用内置模型，需重装软件或与技术支持联

系。

3.[Error] "Error: lane model is none, please re-init lane model"

警告原因：车道线模型文件丢失或损坏，导致初始化失败。

解决方案：重装软件或与技术支持联系。不能自动识别车道线，但不影响箭头、人行横道等其他地面印刷块的

自动识别。

4.[Error] "ERROR: config path is none : " 或 “ERROR：model name is none” 或 “ERROR：config file

must be json file”或 “ERROR： File does not exists： ”

警告原因：模型初始化失败。

解决方案：重装软件或与技术支持联系。

5.[Error] "Build Grid Failed"

警告原因：点云范围划分失败。

解决方案：确保工程内至少有一个可见的点云数据。

6.[Warning] "Json folder does not exist"

警告原因：所选Json文件夹不存在。

解决方案：重新选择json文件夹。

7.[Warning] "No valid json files"



警告原因：所选Json文件夹内不存在.json文件。

解决方案：重新选择json文件夹。

8.[Warning] "Intensity image coordinate file folder does not exist"

警告原因：自定义模式下使用json与强度图，强度图未找到对应的坐标文件夹。

解决方案：数据材料缺失，需重新生成数据材料。

9.[Warning] "No valid intensity image coordinate file(.xml)"

警告原因：强度图对应的坐标文件夹下未找到.xml格式的坐标文件。

解决方案：数据材料缺失，需重新生成数据材料。

10.[Warning] "Can not access ... .json coordinate file "

警告原因：强度图对应的坐标文件夹下未找到对应.json文件的.xml格式的坐标文件。

解决方案：数据材料缺失，需重新生成数据材料。

生成强度图

1.[Warning] "Not enough memory"

警告原因：内存空间不够。

解决方案：调小区域大小、调大分辨率参数。

2.[Warning] "Too few points to create a image"

警告原因：点数过少，不足以生成一张影像。

解决方案：无需操作，仅用于提示。

3.[Warning] "Fail to save the coordinate file"

警告原因：保存强度图对应的坐标文件失败。

解决方案：确保所选路径存在，且有足够的空间，重新进行强度图生成。

合并为车道线

1.[Warning] "Can not add an object in different layer"

警告原因：鼠标拾取了其他图层的对象。

解决方案：关闭其他图层的显示，防止鼠标错误点选。

2.[Warning] "Please pick a line object"

警告原因：鼠标拾取了其他类型的对象。

解决方案：关闭其他图层的显示，防止鼠标错误点选。



道路设施模块相关问题

杆状物探测

1.[Error] "未选择有效类别"

错误原因：多边形模式下，没有选择任一源类别。

解决方案：勾选至少一个需要的源类别。

2.[Warning] "存在水平参考面，请关闭，以保证当前功能正确运行"

警告原因：已开启了水平截面工具或存在其他水平截面功能。

解决方案：关闭所有制作水平截面功能。

4.[Warning] "The Last Pattern Is Running, Please Wait"

警告原因：杆状物探测运行过程中，尝试切换探测模式。

解决方案：等待当前模式探测结束。

5.[Error] "Orig Point Select Is Not Correct, Please Repick"

警告原因：种子点选不正确，或过低、或过高、或错误点选到其他地物上，造成周边无法找到杆状物点云。

解决方案：点选种子点时，多视角转换来保证种子点点选在杆状物上。

6.[Error] "The Polygon Is Not Correct, Please Repick"

警告原因：手动画多边形范围时，多边形点数个小于3个，多边形不正确。

解决方案：多边形区域需至少三点。

电力线探测

1.[Warning] "存在水平参考面，请关闭，以保证当前功能正确运行"

警告原因：已开启了水平截面工具或存在其他水平截面功能。

解决方案：关闭所有制作水平截面功能。

添加交通标牌

1.[Warning] "Please select a plane to draw rect"

警告原因：绘制矩形牌时，未存在绘制平面。

解决方案：在开启鼠标悬停的前提下，根据鼠标悬停位置的拟合平面，点击鼠标左键，制作出矩形牌所在的绘

制平面。

道路设施探测

1.[Warning] "Panoramic image data is null, the built-in model is Not available"

警告原因：全景影像不存在，内置的深度学习模型不可用。

解决方案：添加相应的全景数据。



2.[Warning] "Thebuilt-in model ONLY handles panoramic images, the built-in model is Not available"

警告原因：全景影像不存在，内置的深度学习模型不可用。

解决方案：添加相应的全景数据。

4.[Warning] "距离设定不正确"

警告原因：距离设置中，最近有效距离大于最远有效距离。

解决方案：最近有效距离需小于最远有效距离。

5.[Warning] "Failed to build ‘点云’"

警告原因：点云不存在，读取失败。

解决方案：选择正确的点云。

6.[Error] "Rebuild Lidata File Failed"

警告原因：点云文件不存在。

解决方案：选择正确的点云。

7.[Error] "Project info init failed"

警告原因：软件安装出现错误，投影信息初始化错误。

解决方案：重装软件或与技术支持联系解决。

8.[Error] "No from class"

警告原因：未选择至少一个输入类别。

解决方案：选择至少一个输入类别。

9.[Error] "No camera"

警告原因：相机选项未选择。

解决方案：选择正确的相机。

10.[Error] "No valid json file"

警告原因：自定义模型下，使用Json模式，所选的Json文件夹下无json文件。

解决方案：选择正确的Json文件路径。

11.[Error] "Failed to set fields of the output layer"

警告原因：结果图层添加字段不成功。

解决方案：关闭属性表编辑，或更换其他图层。

12.[Error] "Failed to get image size"

警告原因：读取影像出错。

解决方案：出错影像会自动滤过，无需操作。手动查看影像是否损坏。

13.[Error] "Failed to load ‘.imagelist’"

警告原因：imagelist文件不存在或格式不正确。

解决方案：选择正确的imagelist文件或重建工程。

铁轨探测

1.[Warning] "存在水平参考面，请关闭，以保证当前功能正确运行"



警告原因：已开启了水平截面工具或存在其他水平截面功能。

解决方案：关闭所有制作水平截面功能。

2.[Warning] "No peak found, please retry"

警告原因：种子点附近没有找到铁轨所在的波峰位置。

解决方案：种子点点选在铁轨上。



建筑制图模块相关问题

建筑制图模块具体功能相关问题及解决方案可详见：

平面图模块相关问题

立面测量模块相关问题

BIM模块相关问题



平面图模块相关问题

自动矢量化

1.[Warning] "Point cloud is not visible"

警告原因：无任何可见的点云。

解决方案：至少显示一个点云。

2.[Warning] "Floor plan layer creation failed"

警告原因：平面图图层创建失败。

解决方案：平面图图层名称组成：平面图_MinZ，首先查看是否有同名的自定义创建的图层，尝试删除或重命

名自定义手动建立的同名图层。

闭合线

1.[Warning] "No floor plan layer"

警告原因：闭合线功能只能作用于平面图矢量图层，平面图不存在时，无法启用该功能。

解决方案：先使用自动矢量化功能，生成平面图矢量图层。

2.[Warning] "Only floor plan line objects"

警告原因：闭合线功能只能点选平面图矢量图层内的线对象。

解决方案：重现选择平面图矢量图层内的线对象（可先关闭不必要的矢量图层的显示）。

3.[Warning] "Line objects only"

警告原因：闭合线功能只能点选线对象。

解决方案：重现选择平面图矢量图层内的线对象（可先关闭不必要的矢量图层的显示）。

4.[Warning] "Too few points"

警告原因：线对象少于3个点，无法完成闭合操作。

解决方案：选择其他点个数大于等于3的线对象，或使用矢量编辑功能，在当前线段上添加点，使得线对象的

点个数大于等于3。

DXF

1.[Error] "Failed to create the dxf file"

警告原因：dxf导出失败。

解决方案：1、查看所选路径是否正确；2、查看指定的路径硬盘空间是否足够；3、如果是覆盖原有的dxf，请

查看原有的dxf是否处于被软件或者其他软件打开或占用的情况。

正射影像

1.[Warning] "Image export failed"



警告原因：图像导出失败。

解决方案：1、查看所选路径是否正确；2、查看指定的路径硬盘空间是否足够。



立面测量模块相关问题

构造线采集

1.[Warning] "Only support polygon layer."

警告原因：构造线采集只适用与多边形图层。

解决方案：在目录树选择多边形图层。

绘制基准线

1.[Warning] "Need a baseline layer !"

警告原因： 当前没有选择图层。

解决方案：目录树点击基准线图层。

2.[Warning] "Invalid layer "

警告原因： 当前图层不是矢量图层。

解决方案：选择矢量图层。

3.[Warning] "Current layer is not a custom layer"

警告原因：基准线图层只能由自定义图层转换，当前选择了固有图层。

解决方案：选择自定义图层。

4.[Warning] "Current layer is not a polygon layer"

警告原因：选择的自定义图层不是多边形图层。

解决方案：选择多边形图层。

5.[Warning] "Current vector layer is not empty"

警告原因：当前要转换的图层非空，后续导出时会将当前图层内的矢量按基准线导出。

解决方案：创建新的自定义多边形图层。

6.[Warning] "Base line need a horizontal reference plane !"

警告原因：基准线采集需要设定一个水平参考面。

解决方案：激活水平截面功能设定参考面。

绘制范围线

1.[Warning] "Buffer width shall not greater than 100m or smaller than 0.1m!"

警告原因：缓冲宽度应该在0.1单位（米）到100单位之间。

解决方案：调整适合的宽度。

2.[Warning] "Base line is not valid."

警告原因：由基准线生成的范围线在经过偏移运算后点数不一致，意味着立面数量不对。

解决方案：调整宽度避免交叉边消失。



3.[Warning] "Create boundary line layer failed !"

警告原因：单个项目只有一个范围线图层且名称固定，当前没有该名称的图层但创建时失败。

解决方案：原因未知。

4.[Warning] "范围线 is not a boundary line layer !"

警告原因：“范围线”名称的图层已经存在，但不是范围线图层。

解决方案：重命名已经存在的矢量图层。

立面移动旋转

1.[Warning] "Need a facade surface !"

警告原因：立面移动矢量时需要一个立面表面。

解决方案：先使用选边立面构造一个立面。



BIM相关问题

在Revit配置中，设置Windows MSMQ问题

在配置Revit时，若提示MSMQ未安装，或者MSMQ服务未开启，则可以再次点击Revit配置按钮，若仍在提示MSMQ未安

装，或者MSMQ服务未开启，则需要在Windows中手动设置安装开启MSMQ服务。

在 控制面板->程序和功能->启用或关闭Windows功能 中开启MSMQ服务，如下所示：



沟槽管线模块相关问题

管道提取

1.[Warning] "Can not switch handler, please use the space bar to stop first"

警告原因：管道自动提取过程中无法切换模式，需要先使用空格键暂停自动生长。

解决方案：使用空格键暂停自动生长。

2.[Warning] "There is horizontal reference plane， Please close it to ensure function works

correctly"

警告原因：当前存在水平截面，该截面的存在会导致管道提取错误，需要先退出水平截面功能。

解决方案：退出水平截面。

点云提取

1.[Warning] "无中心线对象"

警告原因：批处理模式下，所选线图层中没有线矢量；选择模式下，没有选中线矢量。

解决方案：批处理模式下，选择包含有线矢量的图层；选择模式下，请确认选中矢量线。

计算测量数据

1.[Warning] "The currently active project does not have a design longitudinal axis yet!"

警告原因：当前断面工程还没有设计纵轴。

解决方案：先进行设计纵轴、设计横轴的制作。

2.[Error] "Unable to open raster: ..."

警告原因：栅格影像损坏导致添加到工程失败。

解决方案：重新生成栅格影像。

沟槽体积

1.[Warning] "No trench centerline detected. Please extract the groove centerline first"

警告原因：沟槽体积的自动计算，前提需要有沟槽中心线，当前沟槽中心线图层没有矢量线。

解决方案：先通过手动或者半自动方式，提取沟槽中心线。

添加特殊关键点

1.[Warning] "Wrong layer, please select pipe line"

警告原因：特殊关键点仅支持在管道中心线上添加，选取其他图层的线矢量则弹出本警告。

解决方案：选取管道中心线进行关键点添加。



2.[Warning] "Wrong layer, please select pipe key point layer"

警告原因：本功能仅支持对管道关键点图层内的点矢量进行更改，选取其他图层的点矢量则弹出本警告。

解决方案：点选管道关键点图层内的点矢量。

体积量测

1.[Warning] "Failed to open the file!" 或者 "Vector file does not meet the condition"

警告原因：本功能支持读取的矢量文件中，必须是线矢量。读取的文件损坏或者文件内矢量不是线矢量，则会

弹出本警告

解决方案：请检查矢量文件是否正确，以及内容是否为线矢量。如文件无损坏，且确认为线矢量，请使用邮箱

联系我们。



道路分析模块相关问题

道路分析模块包含道路分析及道路表面两个子模块，具体各功能相关问题详见：

道路分析

道路表面



道路分析模块相关问题

流程化处理

1.[Error] No vector lines.

错误原因: “电力线”图层没有矢量线数据。

解决方案: 将电力线数据放置在“电力线”图层中。

2.[Error] No from class in point cloud.

错误原因: 点云中没有源类别。

解决方案: 如果源类别选择错误，则重新设置源类别。若未设置错误，则先进行点云分类。

3.[Error] No road regions.

错误原因: "车道中心线"图层没有矢量线数据。

解决方案: 将道路线数据放置在“车道中心线”图层中。

4.[Error] Empty *imglist path.

错误原因: 没有影像imglist数据。

解决方案: 为工程添加imglist文件，并确保存在对应影像。

净空分析

1.[Error] Failed to register scalar field 'ClearanceID'.

错误原因: 注册附加属性字段失败，可能点云被其它程序占用、LiData版本低于2.0。

解决方案: 关闭占用程序、升级LiData文件版本。

电力线限高分析

1.[Error] No ground points to drape.

错误原因: 分析位置缺少地面点。

解决方案: 保证分析位置存在地面点，并正确指定地面点所在类别。调大圆柱底参数（绝对值），保证能够取

到地面点。

2.[Error] Layer '' was deleted.

错误原因: 分析电力线的图层被删除。

解决方案: 使用电力线限高分析重新分析计算。

3.[Error] Config record was deleted.

错误原因: 分析的相关配置被删除。

解决方案: 使用电力线限高分析重新分析计算。

放置分幅



1.[Error] No trajectory segments.

错误原因: 无轨迹分段。

解决方案: 先在3D视图轨迹上选择轨迹分段，然后再处理。

断面分析

断面工程管理

1.[Warning] "Cannot switch active project now"

错误原因：断面工程在计算过程中、开启2D展示窗口的前提，无法切换活动工程

解决方案：待计算结束，关闭2D展示窗口

计算属性

1.[Warning] "No valid data"

错误原因：未生成测量断面

解决方案：当前组生成测量断面

导出断面

1.[Warning] "Something wrong happens when exporting sections"

错误原因：导出失败

解决方案：重新制作，或与技术支持联系

2.[Warning] "Export failed"

错误原因：当前无活动断面工程，导致导出失败

解决方案：右键断面目录管理数，激活活动工程

3.[Warning] "Import failed"

错误原因：1、当前无活动断面工程，导致导出失败；2、读入数据路径为空

解决方案：1、右键断面目录管理数，激活活动工程；2、输入正确的数据路径

4.[Warning] "No valid section"

错误原因：无横断面的测量断面

解决方案：生成测量断面

5.[Warning] "Exporting section failed in : ..."

错误原因：未找到指定的测量横断面

解决方案：重新运行计算测量断面，来同步数据



地形模块相关问题

创建TIN

1.[Warning] "Too few key points, cannot create a TIN struct"

警告原因：关键点个数过少，导致创建TIN失败。

解决方案：需保证所选图层或所选区域的关键点不少于3个点。

2.[Warning] "No object in selected layer"

警告原因：所选矢量图层内无对象，导致读取关键点失败。

解决方案：需保证所选图层或所选区域内，不少于一个对象。

车辆可通过性分析

1.[Warning] "加载模拟文件失败"

警告原因：模拟文件损坏。

解决方案：重新创建新的可通过性分析，来重新生成模拟文件。

基于点云

1.[Warning] "A layer with the same name already exists"

警告原因：栅格影像同名导致添加到工程失败。

解决方案：更改名称或将已存在的同名栅格移除。

2.[Error] "Unable to open raster: ..."

警告原因：栅格影像损坏导致添加到工程失败。

解决方案：重新生成栅格影像。

基于TIN

1.[Warning] "A layer with the same name already exists"

警告原因：栅格影像同名导致添加到工程失败。

解决方案：更改名称或将已存在的同名栅格移除。

2.[Warning] "No 'Road Pavement' exists"

警告原因：无有效的Road Pavement模型场景存在。

解决方案：需提前使用道路表面格网点、创建TIN功能来创建道路表面模型。

3.[Error] "Unable to open raster: ..."

警告原因：栅格影像损坏导致添加到工程失败。

解决方案：重新生成栅格影像。



城市林业页面功能相关问题

方位角

1.[Azimuth] The picked point is not tree seed.

错误原因：选中点不在树图层或者不是由林业模块功能生成的种子点。

解决方案：如果选中点不在树图层，则需要将其导入至树图层后，再使用种子点转换功能将其转换为种子点。

如果选中点位于树图层，则直接使用种子点转换功能将其转换为种子点。

单体分割

1.单木分割结果不对，仅有树干中部一小层结果。

错误原因：基本是由于参与单木分割的点云没有进行归一化，但是在软件界面上勾选上了数据已归一化的选

项，导致分割结果错误。数据已归一化的选项仅仅是当参与分割的点云真正做过归一化后才可以勾选。

解决方案：如果数据没有进行归一化，则先取消“数据已归一化”勾选，再运行分割。



道路建模模块相关问题

路设施自动建模

1.[Warning] "Height field not exists in 图层"

警告原因：由矢量图层生成道路设施图层时，矢量不包含Height属性。

解决方案：用前置功能或手动给矢量要素赋予高度属性。

2.[Warning] "MCode field not exists in 图层"

警告原因：由矢量图层生成道路设施图层时，矢量不包含MCode属性。

解决方案：用前置功能或手动给矢量要素赋予编码属性。

模型符号

1.[Warning] "Open model failed error message"

警告原因：在符号编辑界面打开模型失败。

解决方案：用其它工具如3dmax校验模型文件是否可用。

添加道路设施图层

1.[Warning] "Pick a valid symbol"

警告原因：在设置界面输入了符号库中不存在的模型符号。

解决方案：修改为正确的编码或在符号界面选择。

导出场景

1.[Warning] "Invalid directory"

警告原因：输出目录不正确。

解决方案：重新选择正确的输出路径。

2.[Warning] "Create shp file failed"

警告原因：道路设施导出为shp失败。

解决方案：检查是否已有shp文件是否被占用导致无法覆盖。

导入场景

1.[Warning] "Invalid data"

警告原因：数据文件夹下不存在索引的xml文件或xml损坏。

解决方案：选择正确的模型导出数据。



导出模型

1.[Warning] "Invalid directory"

警告原因：输出目录不正确。

解决方案：重新选择正确的输出路径。

2.[Warning] "Invalid path"

警告原因：合并导出时文件路径不正确。

解决方案：重新选择正确的输出路径。

3.[Warning] "Texture directory create failed"

警告原因：合并导出时会在文件同级目录下创建一个和文件同名的文件夹用来存储纹理图片，因未知原因创建

失败。

解决方案：重新选择正确的输出路径，或者删除冲突文件。

相对旋转

1.[Warning] "Need choose a road facility layer"

警告原因：该功能需指定设施图层。

解决方案：在目录树点击要编辑的设施图层。

设置编码

1.[Warning] "Invalid symbol"

警告原因：找不到模型符号。

解决方案：输入正确的编码或在侧边栏选择模型。

添加模型

1.[Warning] "Current layer is not a custom model layer"

警告原因：手动绘制功能需要设置自定义模型图层为当前图层。

解决方案：在目录树选择或创建一个自定义模型图层。

提取纹理

1.[Warning] "No panorama image"

警告原因：工程中不存在全景影像。

解决方案：工程加载全景。

2.[Warning] "Current layer is not valid"

警告原因：自动提取纹理只能提取自定义模型图层内的模型纹理。

解决方案：在目录树选择一个自定义模型图层。



3.[Warning] "Wrong type"

警告原因：手动提取纹理时选择了圆锥或圆柱。

解决方案：目前的手动纹理只支持提取立方体或多边形模型。



高斯重建模块相关问题

常见问题

1.[GSReconstruction]GSReconstruction模型看起来模糊不清？

确保从官方网站下载的 LiDAR360MLS 和 LiDAR360MLS_DL_Server 是最新版本。

确保重建的模型与采集的全景相机视频和点云项目一致（注意视频的存储路径，并在选择视频时确认路径正

确）。

如果模型从一个角度看很好，但从另一个角度看却不好，这可能是因为在收集数据时，摄像机只朝向一个方

向，而没有从多个角度进行扫描，导致信息不足。

摄像机镜头被污染物等遮挡。

查看录制的视频，检查场景中是否有反光或曝光过度。

2.[GSReconstruction]GSReconstruction模型支持OBJ和OSGB吗？

GSReconstruction模型不是传统的mesh曲面模型，不适合转换为常见的三维网格格式，如OBJ或OSGB。

3.[GSReconstruction]目前支持哪些手持设备？

目前支持 O1_Lite、O2_Lite、O2、O2Pro、LiCam、H300系列、LiAirX4手持模式等设备。

4.[GSReconstruction]数据采集时间一般多长？

一般来说，至少应收集 5 分钟以上的数据，如果数据采集时间过短无法进行重建。多工程进行重建时，累计

采集时长如果超过90分钟，应确保电脑是否具有64GB内存。

5.[GSReconstruction]重建中有很多伪影。

采集的场地不能存在较多的移动目标，最好选择移动目标较少的时间段采集。

6.[GSReconstruction]使用Inter 13th或14th CPU电脑进行重建时，重建失败。

Inter 13th或14th CPU容易出现CPU超频导致崩溃。如果重新执行重建过程无法处理，请联系相关技术人员寻

求支持，或者更换其他电脑进行重建。

7.[GSReconstruction]进行高斯重建前，请确保结解算勾选动态目标去除、平滑滤波和自动掩码膜。如果解算后

的点云中依然存在移动目标，请在解算工程中使用剖面的分类编辑功能，手动将移动目标分类。然后再重建时，不

要勾选移动目标所在的点云类别。



 

8.[GSReconstruction]高斯重建是否支持英尺坐标系数据进行重建？

现阶段高斯重建支持英尺坐标系数据，按照英尺单位解算的数据进行解算后重建，重建的结果即是英尺的高斯

模型。

9.[GSReconstruction]高斯重建是否支持不通型号设备间的多工程拼接？

现阶段高斯重建不支持不同型号设备间的多工程拼接。只支持同一型号设备间的多工程拼接。

运行高斯重建配置需求

内存（RAM）：32GB及以上。 采集时长90分钟及以上的数据建议内存64GB及以上。

中央处理器（CPU）：推荐Intel® Core™ i5/i7；八核十六线程处理器，单核处理性能3.7GHz及以上。

显卡：电脑显卡推荐NVIDIA高性能显卡，显存不少于8G。推荐型号如下：

服务端：V100, A10, A100

桌面端：2080Ti, 3060, 3080Ti, 4080, 3090, 4090, 5090

移动端：3080Ti, 4080Ti

高斯重建环境检查报错及解决方案

1.[GSReconstruction]使用高斯重建时，提示"1.请更新显卡驱动（版本要求>572.61）,可以在（显卡驱动地址）

下载最新驱动”

错误原因: 当前电脑中没有nvidia显卡，或者未安装或者安装的显卡驱动版本低于572.61。

解决方案: 请使用nvidia显卡或安装最新显卡驱动。

2.[GSReconstruction]使用高斯重建时，提示"警告：计算机显存不足。运行重建至少需要具有8GB显存的显卡。”

错误原因: 当前电脑中的nvidia显卡显存不足8GB。



解决方案: 请使用显存大于8GB的nvidia显卡。

3.[GSReconstruction]使用高斯重建时，提示"警告：计算机内存不足。运行重建至少需要32GB内存。”

错误原因: 当前电脑中的内存不足32GB。

解决方案: 请使用内存大于32GB的计算机。

4.[GSReconstruction]使用高斯重建时，提示"当前可用显存不足，无法进行重建。请关闭其他应用以释放显

存。”

错误原因: 当前电脑中的可用显存不足。

解决方案: 请关闭其他应用释放显存或者选择更低的显存要求。

5.[GSReconstruction]使用高斯重建时，提示"LiDAR360MLS只支持运行一个实例。”

错误原因: 当前电脑后台存在其他深度学习软件正在运行（gvSplat.exe、gvCVEngine.exe、

gvPCEngine.exe）。

解决方案: 等待其他深度学习软件运行完毕，或通过任务管理器杀死该进程。

深度学习相关环境相关FAQ具体可参考自定义深度学习相关问题

打开待重建工程报错信息及解决方案

1.[GSReconstruction]Load project file :F:/Data/0625/2024-06-25-07-12-28/2024-06-25-07-12-28.liscan

failed!

错误原因: 当前选中的工程文件损坏。

解决方案: 选择有效的工程文件进行高斯重建。

2.[GSReconstruction]Reconstruction do not support this platform!

错误原因: 当前选中的liscan文件平台并非SLAM类型。

解决方案: 选择平台为SLAM类型的liscan文件进行高斯重建。

3.[GSReconstruction] Open file D:\Data\2023-08-17-16-51-37\SLAMProcess\temp\device.info failed!

错误原因: 当前选中的liscan文件存储设备信息的文件丢失。

解决方案：软件通过打开解算工程按钮打开liscan文件，重新解算与赋色后再进行高斯重建

4.[GSReconstruction] Project do not have point cloud!

错误原因: 当前选中的 liscan 文件内未记录点云。

解决方案：软件通过打开解算工程按钮打开liscan文件，重新解算与赋色后再进行高斯重建

5.[GSReconstruction] Project do not have have imglist!

错误原因: 当前选中的 liscan 文件内未记录影像。

解决方案：软件通过打开解算工程按钮打开liscan文件，重新解算与赋色后再进行高斯重建。

6.[GSReconstruction] Selected camera folder is invalid! F:/Data/0625/2024-06-25-07-12-28/Cam

错误原因: 选中的相机文件夹内不包含有效的原始相机文件夹。

解决方案：选择有效的原始相机文件夹。如果liscan的采集设备为O1_Lite，则相机文件夹需要有两个及以上

的.bin文件，并其中一个bin文件必须为image_time.bin。如果liscan的采集设备为H300，则相机文件夹内需

要有两个及以上的.insv文件。



运行高斯重建时报错信息及解决方案

1.[GSReconstruction] Failed to load the point cloud, the point cloud file may not exist or could be

missing RGB information.

错误原因1:liscan文件所对应的点云不存在或者点云缺少RGB信息

错误原因2:在运行集群高斯重建流程时，如出现该错误，可能由于相关数据未存储于所有Engine节点均具备访

问权限的共享存储路径上。

解决方案：如果liscan文件对应点云存在，通过打开解算工程按钮打开liscan文件，重新赋色后再进行高斯重

建。如果liscan文件对应点云不存在，则通过打开解算工程按钮打开liscan文件，解算与赋色后再进行高斯重

建。如果在集群流程中，数据未存储与共享路径上，请将数据移动至共享路径在进行重建。

2.[GSReconstruction] C:\Program Files\GreenValley

Suite\LiDAR360MLS\8.1.0.0\plugins\DLModels\reconstruction.json doesn't exist!

错误原因：深度学习模块下，高斯重建参数模板文件丢失。

解决方案：参照深度学习扩展包安装教程重新安装深度学习模块。

3.[GSReconstruction] Images path is invalid: *.jpg

错误原因：运行高斯重建时，缺少解析的影像文件。

解决方案: 请检查硬盘空间是否足够，且重新执行该功能。

4.[GSReconstruction] offset file is invalid: *.txt

错误原因：运行高斯重建时，SFM输出的offset文件。

解决方案: 请检查解算工程是否完整，且查看log，SFM功能是否正确执行，保证在软件运行过程中不要手动删

除该文件。

5.[GSReconstruction] GPU out of memory. Please use a GPU with more memory.

错误原因: 运行高斯重建功能时，提示显存不足。

解决方案: 运行高斯重建时，该电脑尽量不要使用其他功能，尤其是其他占用显存的软件，会导致该功能可用

显存不足。

6.[GSReconstruction] Out of memory. Too much input data or memory is too small.

错误原因: 运行高斯重建功能时，提示内存不足。

解决方案: 运行高斯重建时，该电脑尽量不要使用其他功能，尤其是其他占用内存的软件，会导致该功能可用

内存不足。

7.[GSReconstruction] LiSplat file is invalid.



错误原因: 运行高斯重建后，重建的模型文件丢失。

解决方案: 请保证硬盘有足够的空间，且不要手动删除文件，重新启动该功能。同时，也应保证采集时长大于

5分钟。

8.[GSReconstruction] GPU driver version in too old. Please update to version 572.61 or above.

错误原因: 该电脑中显卡驱动版本过低。

解决方案: 请下载最新的显卡驱动程序，更新显卡驱动。

9.[GSReconstruction] SFM result invalid.

错误原因: SFM重建出的相机位姿匹配点过少。

解决方案: 请按照手册中的采集规范采集数据。

10.[GSReconstruction] splitPly path is invalid:

错误原因: 点云文件不合法。

解决方案: 请检查该工程中的点云文件（.lidata）是否合法，如不合法请重新解算。

11.[GSReconstruction] depth_params.json file not found at path：*.json

错误原因: 缺少*.json文件。

解决方案: 保证不要手动删除文件，重新运行该程序。

12.[GSReconstruction] A program error has occurred and the details have been saved to

GSCrashlog*.txt

发生未知错误。

解决方案: 请联系开发团队，并发送该文件。

13.[GSReconstruction] Images path is invalid: *

错误原因:Image Set 路径不合法或者该路径下并没有图像数据。

解决方案: 请重新确认所选路径是否包含数据。

14.[GSReconstruction] Search distributed node failed!

错误原因：未能搜索到分布式子节点

解决方案: 请切换到主节点界面进行节点查找，可参考集群计算。

15.[GSReconstruction] Out of memory while generating PLY file.

错误原因：进行ply生成时电脑内存不足

解决方案:

（1）请检查点云是否由高密度模式滤波处理生成，不推荐使用高密度模式生成的点云进行高斯重建。

（2）请检查电脑剩余内存是否足够，请关闭其他软件以释放内存。

打开LiSplat数据时报错信息及解决方案

1.[GSReconstruction] 无法打开此LiSplat文件，因为它是使用更新版本的LiDAR360MLS创建的.

错误原因: LiSplat格式经历过数次升级，老版本的软件不能打开由新版本软件创建的LiSplat文件。

解决方案: 更新软件。

2.[GSReconstruction] Could not parse the splat file.

错误原因: LiSplat文件版本不匹配或者该文件已损坏。



解决方案: 文件不匹配参考1;因文件生成过程中断电、磁盘坏道之类的原因导致文件损坏本软件无法解决。



在线地图相关问题

国内用户使用代理访问国外在线地图服务

当国内用户通过代理访问国外在线地图服务，如OpenStreetMap时，需要一些额外的设置：

1.在Windows的设置中，查看网络代理的地址和端口，如下所示：

2.在Windows高级设置，环境变量设置中添加如下图所示的环境变量：



国内用户获取天地图token

获取天地图Token的步骤如下：

1.注册天地图账号 访问天地图官网https://www.tianditu.gov.cn/，点击右上角注册按钮，填写邮箱、用户名等

信息完成注册。

2.申请开发者权限 登录后，在首页找到“开发资源”模块，点击“成为开发者”按钮，选择个人版或企业版填写

信息提交申请。

3.创建应用并获取Token 进入开发者控制台，点击“创建新应用”填写应用名称、注意需要申请浏览器端类型的

Token，提交后系统会生成唯一的Token。

https://www.tianditu.gov.cn/


AI 助手相关问题

1. 日志中频繁出现： [AI] User session expired, Initiating re-authentication. 

错误原因：账户登录会话已过期，系统会自动尝试重新登录，因此该日志可能重复出现。

解决方案：

i. 检查账户是否仍然有效且可正常使用。

ii. 尝试通过浏览器登录账户，确认网页端是否可正常访问。

iii. 如果问题持续存在，请联系售后支持。

2. 错误提示： Failed to create webview: 0x80080005 (服务器运行失败) 

错误原因：嵌入式浏览器内核（WebView2）未能正常初始化。可能是系统临时异常、WebView2 Runtime

未完全启动，或与其他程序发生冲突。

解决方案：

i. 关闭 AI 助手并重新启动软件。

ii. 确认已安装 Microsoft Edge WebView2 Runtime，并将其更新至最新版本。

iii. 重启电脑，以清除可能存在的临时冲突。

如果问题持续存在，请重新安装 WebView2 Runtime 或联系售后支持。

3. 错误提示： 401 LiCloud SID validation service is unavailable``status: 401   code: licloud_401 

错误原因：通常是当前登录会话的 SID 已过期。国内账号与国际账号使用不同的账号体系，如果混用国

内和国际账号，或账号与当前服务区域不匹配，也可能导致 SID 校验失败。

解决方案：

i. 退出当前 LiCloud 账号，然后使用正确区域的账号重新登录，以刷新 SID。

ii. 确认国内账号仅用于国内服务，国际账号仅用于国际服务，请勿混用。

iii. 重新登录后再次发起模型请求。

iv. 如果问题持续存在，请联系售后支持，并提供完整的错误提示及账号所属区域。



集群计算相关问题

节点查找相关问题

1.计算引擎和主节点均已启动，为什么主节点无法查找到计算引擎

可能原因1：当前计算引擎和主节点不在同一个网段内，导致无法查找到计算引擎。

解决方案：联系相关技术人员，确保主节点和计算引擎处于同一个网段内。

可能原因2：请确保未开启任何代理/VPN相关软件，开启此类软件会导致无法正常查找节点。

解决方案：关闭此类软件，并且重启电脑，确保重启电脑后，此类软件不会自动启动。

可能原因3：因为异常原因，导致之前启动的计算引擎并没有彻底退出

解决方案：打开任务管理器，选择详细信息页，查找是否存在名为 LiDAR360MLSEngine.exe 的进程，如果存

在，右键点击此进程，选择结束任务 

2.打开日志提示：请到运行此任务的LiDAR360MLS计算引擎查看日志。

可能原因：日志文件所在的路径在当前机器上无法直接访问。

解决方案：查看日志路径所在的机器，在该机器上查看此日志。

环境相关问题

1.运行高斯相关集群功能时，提示当前系统没有所需环境，需要根据提示安装相关环境后，重新启动计算引擎才

可使用。

2.LiDAR360MLS Engine，LiDAR360MLS Master的语言与LiDAR360MLS的语言保持相同，如果需要切换语言，请启动

LiDAR360MLS切换语言后，重新启动LiDAR360MLS Engine和LiDAR360MLS Master。

3.在程序运行过程中，请确保计算机不会进入睡眠或休眠状态，否则网络连接将中断，可能导致程序无法正常工

作。



常见问题

为什么没有代码补全或参数提示？

先按  Ctrl+J  主动触发，并查看状态栏是否报告 Python 环境或 Helper 错误。 Parameters  字段补全要求变量由

对应的  *_parameters()  直接赋值。Jedi 不可用时，关键字和部分本地候选仍可能存在。

为什么检查、格式化或修复不可用？

完整检查会尝试 Ruff 和 mypy；格式化需要 Black 或 Ruff Formatter；修复只使用 Ruff。组件不可用主要影响

编辑辅助，不一定影响脚本实际运行。保存时格式化失败会回退为保存原始代码。

为什么脚本不能运行？

按以下顺序检查：

1. 运行 检查，排除语法和静态问题。

2. 用  mls.system.get_software_version()  验证基础桥接。

3. 核对输入路径、输出目录和参数层级。

4. 使用  raise_on_error=False  打印  error_code 、 message  和  raw 。

5. 检查项目、数据、活动视图、插件和授权状态。

6. 打开 显示/隐藏 > 窗口 > 输出，查看  ScriptTool  日志。

为什么提示未知参数？

包装器会拒绝未知顶层参数和未知  Parameters  字段。检查大小写与层级：顶层参数直接传给函数，嵌套字段放入

 Parameters  对象。

为什么提示工具不存在或不可用？

可能是工具标识错误、当前版本没有注册该功能、所需插件未加载或授权/业务前提不满足。优先使用对应的  mls 

模块包装器；动态调用时核对精确工具标识。

为什么提示已有脚本正在运行？

同一时间只允许一个脚本。运行期间不能再次运行、关闭编辑器、切换脚本工具或删除正在运行的工具。当前版本

没有用户界面的停止命令，请等待结束。

为什么输出面板没有  print()  内容？

编辑器输出面板只显示检查和审查问题。运行输出位于应用日志：打开 显示/隐藏 > 窗口 > 输出，查看

 ScriptTool  分类记录。



为什么  result.output  为空？

不是所有工具都生成文件，且输出字段由具体工具决定。继续查看  result.outputs 、 result.result 、 result.data 

和  result.raw 。

为什么脚本成功但日志中有标准错误文本？

部分 Python 库会把进度或非失败诊断写入标准错误。整体  ok=True  时，不应仅凭 stderr 有文本判断失败。

为什么外部编辑器修改没有同步？

外部程序必须实际保存临时文件。保存后返回内置编辑器确认同步，再切换工具或关闭编辑器；这些操作会结束临

时会话。

已知限制

 gvscript  业务工具桥接只在 LiDAR360MLS 内部可用。

同一时间只运行一个脚本，且没有界面停止命令。

普通文件按 UTF-8 打开和保存。

Windows“选择应用程序”只适用于 Windows。

空闲检查仅做轻量语法检查；审查规则也不能覆盖全部安全和业务风险。

某些工具依赖活动项目、视图、当前选择、数据、插件或授权。



附录

本部分包含的功能有：

显示选项

调整高性能显示模式

错误码参考

脚本工具 API 参考



显示选项

功能描述：软件主界面显示选项功能中提供背景颜色、元素显隐、相机高度与朝向等选项的设置。

步骤

1.点击软件右上角显示选项设置 按钮，弹出显示选项设置对话框。

2.颜色：可设置3D窗口背景颜色



3.显示/隐藏元素：用于显示/隐藏3D窗口的图例、坐标轴、显示视场、显示箭头和模型与全景视角是否展示





调整高性能显示模式

Windows 10（2004版本）或以上版本设置说明

微软在Windows 10（2004版本）更新了显卡选取设置的优先权，如果电脑的操作系统是Windows 10（2004版本）或

以上版本，部分应用程序在Windows图形效能偏好设置的优先权将会高于显卡硬件厂商的控制面板（例如 NVIDIA控

制面板及 AMD Radeon Software ）中的首选设置。例如，在NVIDIA控制面板中将LiDAR360MLS设置使用NVIDIA显卡

作为首选显卡，但Windows默认为使用内置核显，LiDAR360MLS软件将会依据Windows 的设置而使用内置核显作为首

选显卡。

NVIDIA 控制面板中也有提示，Windows 系统现在可管理显卡的选取范围。如果没有出现此提示，建议尝试将

NVIDIA的驱动程序更新至最新版本。

此情况下，不同Windows操作系统版本对应设置步骤如下：

Windows 11操作系统

1.在Windows搜索栏输入[图形设置]，然后点选[打开]。



2.在应用程序的自定义选项设置中，从下拉式选单中点选或通过点选[浏览]来找到LiDAR360MLS安装目录下的

LiDAR360MLS.exe。



3.选取LiDAR360MLS.exe后，将会出现在下方列表中。然后点选[选项]。



4.选取高性能选项对应的显卡，然后点选[保存]。



5.此时LiDAR360MLS已设置为高性能图形显卡，下方显示“高性能”，即独立显卡。



Windows 10操作系统

1.在Windows搜索栏输入【图形设置】，然后点选【打开】。



2.在图形性能首选项中，从下拉式选单中点选或通过点选[浏览]来找到LiDAR360MLS安装目录下的

LiDAR360MLS.exe。



3.选取LiDAR360MLS.exe后，将会出现在下方列表中。然后点选[选项]。



4.选取高性能选项对应的显卡，然后点选[保存]。



5.此时LiDAR360MLS已设置为高性能图形显卡，下方显示“高性能”，即独立显卡。



Windows 10（2004版本）以下版本设置说明

1.右键单击桌面，然后选择NVIDIA控制面板。



2.选择管理3D设置 - >程序设置 - >将“LiDAR360MLS.exe”添加到高性能图形模式列表中，点击“应用”。





脚本工具 API 参考

本附录面向在 LiDAR360MLS 脚本编辑器中使用 gvscript 的用户，按 19 个模块记录 127 个公开工具。功能是否

可用取决于 LiDAR360MLS 10.0 的安装组件、插件、授权和当前项目状态。

返回脚本开发

调用约定

脚本应在 LiDAR360MLS 内运行，通常使用  from gvscript import mls 。

优先调用  mls.<模块>.<功能>(...)  包装器；精确工具标识用于  gvscript.run_tool() 。

 input_paths  始终是路径列表。示例中的  D:/data/...  需要替换为实际路径。

顶层参数直接传给函数；嵌套  Parameters  通过  *_parameters()  创建。合法 Python 字段名使用  params.字段

名 = 值 ；其他字段名使用  params["字段名"] = 值 。动态构造时可使用普通字典。

调用返回  ToolResult 。检查  result.ok 、 result.message 、 result.error_code ，并按工具读取

 result.output 、 result.outputs  或  result.result 。默认失败会抛出异常；如需自行处理可传入

 raise_on_error=False 。

默认值来自 LiDAR360MLS 10.0 配置；枚举、条件参数和文件格式要求以具体条目为准。

Parameters 参数对象示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_elevation_parameters()
params.minElevation = 10
params.maxElevation = 80

result = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_elevation(
    input_paths=["D:/data/a.LiData", "D:/data/b.LiData"],
    output_path="D:/data/extracted",
    Parameters=params,
)

for path in result.outputs:
    print(path)

模块索引

模块 命名空间 功能数

点云分类  mls.classify 11

格式转换  mls.convert 8

设施提取  mls.facility 1

GeoPackage 数据管理  mls.gpkg 2

数据加载与移除  mls.io 2

图层管理  mls.layer 9



地图要素  mls.map_element 1

路面分析  mls.pavement 5

点云处理  mls.point_cloud 24

项目管理  mls.project 8

道路地形  mls.road_terrain 4

道路分析  mls.roadanalysis 2

系统信息  mls.system 1

属性表  mls.table 2

界面布局控制  mls.ui 9

城市林业  mls.urban_forest 12

矢量数据  mls.vector 3

矢量转换  mls.vector_conversion 19

视图控制  mls.viewer 4



点云分类 API

模块： mls.classify 。本页列出 11 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 classify_classify_by_csf  — 使用 CSF 算法对点云进行分类

 classify_classify_by_attribute  — 按属性值对点云进行分类

 classify_classify_by_air  — 分类空中点

 classify_classify_ground_points  — 分类地面点

 classify_classify_below_surface_points  — 分类地表以下点

 classify_classify_by_height_above  — 按离地高度分类点

 classify_classify_low_points  — 分类低点

 classify_classify_isolated_points  — 分类孤立点

 classify_classify_closeby_points  — 对邻近点进行分类

 classify_classify_by_min_elevation  — 按最小高程差进行分类

 classify_classify_by_deep_learning  — 使用深度学习模型对点云进行分类

 classify_classify_by_csf 

使用 CSF 算法对点云进行分类

精确工具标识： Classify_Classify_by_CSF 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_csf(...) 

同义名称： Classify_Classify_by_CSF 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — CSF 分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 rigidness  integer 否  1 网格分辨率

 gridSize  number 否  1 网格大小

 maxIterations  integer 否  500 最大迭代次数

 gravity  number 否  0.4 重力参数

 classifyThreshold  number 否  0.5 分类阈值



 doPostprocessing  integer 否  0 执行后处理

 toClass  integer 否  2 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_csf_parameters()
params.rigidness = 1

result = mls.classify.classify_classify_by_csf(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_by_attribute 

按属性值对点云进行分类

精确工具标识： Classify_Classify_by_Attribute 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_attribute(...) 

同义名称： Classify_Classify_by_Attribute 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 属性分类参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默
认
值

说明

 attribute  integer 否  0 0：默认，所有属性参与；1：高程；2：强度；3：
时间；4：角度；5：回波；6：附加属性

 minValue  integer 否  0 属性最小值。当属性为 0 时，无需设置此值

 maxValue  integer 否  0 属性最大值。当属性为 0 时，无需设置此值

 useSelected  integer 否  0 仅使用选中的点

 additionAttributeName  string 否  '' 附加属性名称

 component  integer 否  0 组件索引

 toClass  integer 否  1 目标类别

示例



from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_attribute_parameters()
params.attribute = 0

result = mls.classify.classify_classify_by_attribute(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_by_air 

分类空中点

精确工具标识： Classify_Classify_by_Air 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_air(...) 

同义名称： Classify_Classify_by_Air 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 空中点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 neighborPoints  integer 否  10 邻域点数量

 mulStdDeviation  number 否  5 标准差

 useInputPointClouds  integer 否  0 使用输入点云

 toClass  integer 否  7 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_air_parameters()
params.neighborPoints = 10

result = mls.classify.classify_classify_by_air(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_ground_points 



分类地面点

精确工具标识： Classify_Classify_Ground_Points 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_ground_points(...) 

同义名称： Classify_Classify_Ground_Points 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 地面点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 MaxBldSize  integer 否  20 最大建筑物尺寸

 TerrAngle  number 否  88 地形角度

 IterAngle  number 否  8 迭代角度

 IterDistance  number 否  1.4 迭代距离

 isStopTriang  integer 否  1 是否停止三角化

 isReduceAngleLength  integer 否  0 是否缩短角度长度

 stopTriAng  number 否  1 停止三角化角度

 ReduceAngleLength  number 否  5 缩短角度长度

 isOnlyKeyPoints  integer 否  0 仅使用关键点

 ToleranceAbove  number 否  0.15 上方容差

 ToleranceBelow  number 否  0.15 下方容差

 GridSize  number 否  20 网格大小

 useSelected  integer 否  0 使用选中的点

 useInputPointClouds  integer 否  0 使用输入点云

 showAsAdvancedDlg  integer 否  1 显示为高级对话框

 GeomorType  integer 否  2 地貌类型

 toClass  integer 否  2 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_ground_points_parameters()
params.MaxBldSize = 20

result = mls.classify.classify_classify_ground_points(



    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_below_surface_points 

分类地表以下点

精确工具标识： Classify_Classify_Below_Surface_Points 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_below_surface_points(...) 

同义名称： Classify_Classify_Below_Surface_Points 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 地表以下点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 stdDeviation  integer 否  3 标准差

 zTolerance  number 否  0.1 Z 方向容差

 toClass  integer 否  7 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_below_surface_points_parameters()
params.stdDeviation = 3

result = mls.classify.classify_classify_below_surface_points(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_by_height_above 

按离地高度分类点

精确工具标识： Classify_Classify_By_Height_Above 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_height_above(...) 

同义名称： Classify_Classify_By_Height_Above 

必填参数： input_paths ,  Parameters 



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 离地高度分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 groundClass  integer 否  2 地面类别 ID

 minHeight  number 否  1 最小高度

 maxHeight  number 否  2 最大高度

 toClass  integer 否  3 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_height_above_parameters()
params.groundClass = 2

result = mls.classify.classify_classify_by_height_above(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_low_points 

分类低点

精确工具标识： Classify_Classify_Low_Points 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_low_points(...) 

同义名称： Classify_Classify_Low_Points 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 低点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 height  number 否  0.5 高度阈值



 radius  number 否  5 搜索半径

 pointsNum  integer 否  1 点数量阈值

 toClass  integer 否  7 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_low_points_parameters()
params.height = 0.5

result = mls.classify.classify_classify_low_points(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_isolated_points 

分类孤立点

精确工具标识： Classify_Classify_Isolated_Points 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_isolated_points(...) 

同义名称： Classify_Classify_Isolated_Points 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 孤立点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 radius  number 否  5 搜索半径

 pointsNum  integer 否  3 邻域点数量阈值

 toClass  integer 否  1 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_isolated_points_parameters()
params.radius = 5

result = mls.classify.classify_classify_isolated_points(
    Parameters=params,



    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_closeby_points 

对邻近点进行分类

精确工具标识： Classify_Classify_Closeby_Points 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_closeby_points(...) 

同义名称： Classify_Classify_Closeby_Points 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 邻近点分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 radius  number 否  5 搜索半径

 pointsNum  integer 否  3 邻域点数量阈值

 toClass  integer 否  1 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_closeby_points_parameters()
params.radius = 5

result = mls.classify.classify_classify_closeby_points(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_by_min_elevation 

按最小高程差进行分类

精确工具标识： Classify_Classify_By_Min_Elevation 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_min_elevation(...) 

同义名称： Classify_Classify_By_Min_Elevation 

必填参数： input_paths ,  Parameters 



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 最小高程分类参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 radius  number 否  5 搜索半径

 minHeight  number 否  0 最小高度

 maxHeight  number 否  1 最大高度

 toClass  integer 否  3 目标类别

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_min_elevation_parameters()
params.radius = 5

result = mls.classify.classify_classify_by_min_elevation(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 classify_classify_by_deep_learning 

使用深度学习模型对点云进行分类

精确工具标识： Classify_Classify_By_Deep_Learning 

推荐调用： mls.classify.classify_classify_by_deep_learning(...) 

同义名称： Classify_Classify_By_Deep_Learning 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 深度学习分类参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明



 modelName  string 否  'GV_Road_MLS' 

GVRoad_MLS(室外车载), GVIndoor_HLS(室内手
持), GVPark_HLS(室外手持),
GVForest_HLS(林业手持), GVGarage_HLS(地下
车库手持), GV_Railway(铁路)

 doPostprocessing  string 否  '0' 0:无需优化地面点; 1:优化地面点

 isGPU  string 否  '1' 0:CPU; 1:GPU

 id  string 否  '0' ID

 isMapping  string 否  '0' 是否进行映射

 batchSize  string 否  '2' 批处理大小

 blockSize  string 否  '200' 块大小

 bufferSize  string 否  '10' 缓冲区大小

示例

from gvscript import mls

params = mls.classify.classify_classify_by_deep_learning_parameters()
params.modelName = 'GV_Road_MLS'

result = mls.classify.classify_classify_by_deep_learning(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



格式转换 API

模块： mls.convert 。本页列出 8 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 convert_convert_to_ascii  — 将点云转换为 ASCII 格式

 convert_convert_to_las  — 将点云转换为 LAS 格式

 convert_convert_to_copc  — 将点云转换为 COPC 格式

 convert_convert_to_pcd  — 将点云转换为 PCD 格式

 convert_convert_to_structede57  — 将点云转换为结构化 E57 格式

 convert_convert_to_unstructed_e57  — 将点云转换为非结构化 E57 格式

 convert_convert_to_ply  — 将点云转换为 PLY 格式

 convert_convert_to_tiff  — 将点云转换为 TIFF 格式

 convert_convert_to_ascii 

将点云转换为 ASCII 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_ASCII 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_ascii(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_ASCII 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — ASCII 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzticRGB' 需要导出的属性（例如 xyzticRGB）

 OutColorType  integer 否  0 输出颜色类型

 m_outIntensityType  integer 否  0 输出强度类型

 ASCIIType  integer 否  0 ASCII 类型

 separator  string 否  ',' 分隔符

 isAllExtendAttribute  integer 否  0 导出所有扩展属性



 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_ascii_parameters()
params.parse = 'xyzticRGB'

result = mls.convert.convert_convert_to_ascii(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_las 

将点云转换为 LAS 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_Las 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_las(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_Las 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — LAS 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzticRGB' 需要导出的属性（例如 xyzticRGB）

 OutColorType  integer 否  0 输出颜色类型

 OutIntensityType  integer 否  0 输出强度类型

 m_FromUnitType  integer 否  0 源单位类型

 m_ToUnitType  integer 否  0 目标单位类型

 lasVersion  integer 否  0 LAS 版本：0=1.2，1=1.3，2=1.4

 isAllExtendAttribute  integer 否  0 导出所有扩展属性

 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例



from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_las_parameters()
params.parse = 'xyzticRGB'

result = mls.convert.convert_convert_to_las(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_copc 

将点云转换为 COPC 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_COPC 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_copc(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_COPC 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — COPC 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzticRGB' 需要导出的属性（例如 xyzticRGB）

 OutColorType  integer 否  0 输出颜色类型

 OutIntensityType  integer 否  0 输出强度类型

 m_FromUnitType  integer 否  0 源单位类型

 m_ToUnitType  integer 否  0 目标单位类型

 lasVersion  integer 否  0 LAS 版本：0=1.2，1=1.3，2=1.4

 isAllExtendAttribute  integer 否  0 导出所有扩展属性

 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_copc_parameters()
params.parse = 'xyzticRGB'



result = mls.convert.convert_convert_to_copc(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_pcd 

将点云转换为 PCD 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_PCD 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_pcd(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_PCD 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — PCD 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzticRGB' 需要导出的属性（例如 xyzticRGB）

 isAllExtendAttribute  integer 否  0 导出所有扩展属性

 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_pcd_parameters()
params.parse = 'xyzticRGB'

result = mls.convert.convert_convert_to_pcd(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_structede57 

将点云转换为结构化 E57 格式



精确工具标识： Convert_Convert_To_StructedE57 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_structede57(...) 

同义名称： Convert_Convert_To_StructedE57 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 转换为结构化 E57 参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 panoPath  string 否  — 全景影像列表路径。

 imgSpan  number 否  10.0 影像采样间隔

 minDistance  number 否  1.0 最小点间距

 maxDistance  number 否  100.0 最大点距，最大值为 200 m

 imgWidth  integer 否  2048 影像宽度

 imgHeight  integer 否  1024 影像高度

 mergeOutput  boolean 否  True 将输出合并为单个文件

 savePano  boolean 否  True 保存全景影像

 outputPath  string 否  — 输出路径。mergeOutput 为 true 时表示输出目录；为
false 时表示完整输出文件路径

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_structede57_parameters()
params.panoPath = 'D:/data/input.LiData'

result = mls.convert.convert_convert_to_structede57(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_unstructed_e57 

将点云转换为非结构化 E57 格式



精确工具标识： Convert_Convert_to_Unstructed_E57 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_unstructed_e57(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_Unstructed_E57 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — E57 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzicRGB' 需要导出的属性（例如 xyzicRGB）

 OutColorType  integer 否  0 输出颜色类型

 m_outIntensityType  integer 否  0 输出强度类型

 imgPath  string 否  '' 影像路径

 isAllExtendAttribute  integer 否  1 导出所有扩展属性

 imageSpan  integer 否  10 影像间隔

 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_unstructed_e57_parameters()
params.parse = 'xyzicRGB'

result = mls.convert.convert_convert_to_unstructed_e57(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_ply 

将点云转换为 PLY 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_PLY 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_ply(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_PLY 

必填参数： input_paths ,  Parameters 



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — PLY 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 parse  string 否  'xyzticRGB' 需要导出的属性（例如 xyzticRGB）

 isAllExtendAttribute  integer 否  0 导出所有扩展属性

 OutColorType  integer 否  0 输出颜色类型

 m_outIntensityType  integer 否  0 输出强度类型

 extendAttribute  string 否  '' 扩展属性名称

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_ply_parameters()
params.parse = 'xyzticRGB'

result = mls.convert.convert_convert_to_ply(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convert_convert_to_tiff 

将点云转换为 TIFF 格式

精确工具标识： Convert_Convert_to_TIFF 

推荐调用： mls.convert.convert_convert_to_tiff(...) 

同义名称： Convert_Convert_to_TIFF 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — TIFF 转换参数



 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 RasterStyle  integer 否  0 栅格样式

 cellValueType  integer 否  0 像元值类型

 cellRGBValueType  integer 否  0 像元 RGB 值类型

 isMergeOne  integer 否  1 合并为一个栅格

 XSize  number 否  2 X 方向像元大小

 YSize  number 否  2 Y 方向像元大小

 enableColorBar  integer 否  0 启用色带

 colorBarIndex  integer 否  0 色带索引

 fixHoles  integer 否  1 修复空洞

示例

from gvscript import mls

params = mls.convert.convert_convert_to_tiff_parameters()
params.RasterStyle = 0

result = mls.convert.convert_convert_to_tiff(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



设施提取 API

模块： mls.facility 。本页列出 1 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 road_facility_detection  — 使用深度学习从全景/平面影像中检测并矢量化道路设施（交通标志、交通信号

灯、井盖等）。

 road_facility_detection 

使用深度学习从全景/平面影像中检测并矢量化道路设施（交通标志、交通信号灯、井盖等）。

精确工具标识： Facility_Road_Facility_Detection 

推荐调用： mls.facility.road_facility_detection(...) 

同义名称： Road_Facility_Detection 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 用于设施检测的相机文件路径（全景或平面）。

 Parameters  object 是  — 设施检测参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 fromClass  object 否  — 类别选择。JSON 对象将选择索引映射到分类编
码。例如：{"0":2}

 type  integer 否  0 运行模式：0=内置模型，2=自定义模式。

 GPU  boolean 否  True 是否使用 GPU 模式

 GPUID  integer 否  0 GPU 设备 ID

 cameraType  integer 否  0 相机类型：0=全景，1=平面。

 startPic  integer 否  0 起始影像索引

 endPic  integer 否  999999999 结束影像索引

 panoramaCameraFile  string 否  — 全景相机文件路径

 planarCameraFile  string 否  — 平面相机文件路径

 planarCameraName  string 否  — 平面相机名称



 minDis  number 否  2.0 目标筛选的最小距离

 maxDis  number 否  20.0 目标筛选的最大距离

 batchCell  number 否  50.0 批处理网格大小

 warningConf  number 否  0.5 警告标志置信度阈值

 injunctionConf  number 否  0.5 禁令标志置信度阈值

 instructionConf  number 否  0.5 指示标志置信度阈值

 guideConf  number 否  0.5 指路标志置信度阈值

 travelConf  number 否  0.5 旅游标志置信度阈值

 limitConf  number 否  0.5 限速标志置信度阈值

 trafficLightConf  number 否  0.6 交通信号灯置信度阈值

 auxiliaryConf  number 否  0.5 辅助设施置信度阈值

 manholeConf  number 否  0.7 井盖置信度阈值

 sewageGrateConf  number 否  0.7 雨水篦子置信度阈值

 dustbinConf  number 否  0.3 垃圾桶置信度阈值

 monitorConf  number 否  0.3 监控设备置信度阈值

 streetLightConf  number 否  0.7 路灯置信度阈值

 busConf  number 否  0.3 公交站置信度阈值

 roadConstruction  number 否  0.5 道路施工置信度阈值

 transformer  number 否  0.3 变压器置信度阈值

 pole  number 否  1.1 电线杆置信度阈值

 customRunType  integer 否  -1 自定义模式类型：0=模型模式，1=JSON 模
式，-1=无效。

 customModelFullPath  string 否  — 自定义模型完整路径

 jsonDirFullPath  string 否  — JSON 目录完整路径

 distRadius  number 否  0 相机点云范围的水平距离半径。

 targetPointLayerID  string 否  — 自定义模式的目标点图层 ID。

示例

from gvscript import mls

params = mls.facility.road_facility_detection_parameters()
params.fromClass = {}

result = mls.facility.road_facility_detection(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



GeoPackage 数据管理 API

模块： mls.gpkg 。本页列出 2 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 gpkg_import  — 将 GPKG 文件导入当前工程

 export  — 将数据导出为 GeoPackage（GPKG）格式

 gpkg_import 

将 GPKG 文件导入当前工程

精确工具标识： gpkg_import 

推荐调用： mls.gpkg.gpkg_import(...) 

必填参数： source_path ,  target_path ,  file_list 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 source_path  string 是  — 要导入的 GPKG 路径。

 target_path  string 是  — 目标 GPKG 导入路径。

 option  string 否  — Coordinate 转换参数

 file_list  array 是  — 要导入的源 GPKG 图层名称。默认使用源 GPKG 中的所有图层
名称；不能为空。

示例

from gvscript import mls

result = mls.gpkg.gpkg_import(
    source_path='D:/data/input.LiData',
    target_path='D:/data/input.LiData',
    option='example',
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 export 

将数据导出为 GeoPackage（GPKG）格式

精确工具标识： gpkg_export 



推荐调用： mls.gpkg.export(...) 

必填参数： source_path ,  target_path ,  file_list 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 source_path  string 是  — 要导出的当前工程 GPKG 路径。

 target_path  string 是  — 输出 GPKG 文件路径。

 file_list  array 是  — 要导出的 GPKG 图层名称。默认使用源 GPKG 中的所有图层
名称；不能为空。

示例

from gvscript import mls

result = mls.gpkg.export(
    source_path='D:/data/input.LiData',
    target_path='D:/data/input.LiData',
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



数据加载与移除 API

模块： mls.io 。本页列出 2 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 load_point_cloud  — 从指定路径加载点云文件（LiData、LAS/LAZ、PCD、PLY、E57、XYZ、PTS）。支持单个

文件、多个文件（数组）或目录。

 load_raster  — 从指定路径加载栅格文件（TIFF、GeoTIFF、IMG、PNG、JPG 等）。

 load_point_cloud 

从指定路径加载点云文件（LiData、LAS/LAZ、PCD、PLY、E57、XYZ、PTS）。支持单个文件、多个文件（数组）或

目录。

精确工具标识： io_load_point_cloud 

推荐调用： mls.io.load_point_cloud(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型
必
填

默认值 说明

 path  string 否  — 单个文件或目录路径。若提供 2 个或更多独立文件，必须改
用  paths 。

 paths  array 否  — 当用户提供 2 个或更多独立文件时必填。请在此处填写全部
文件路径。

 type  string 否  'lidata' 文件类型（未指定时自动检测）

示例

from gvscript import mls

result = mls.io.load_point_cloud(
    path='D:/data/input.LiData',
    paths=['D:/data/input.LiData'],
    type='lidata',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 load_raster 

从指定路径加载栅格文件（TIFF、GeoTIFF、IMG、PNG、JPG 等）。

精确工具标识： io_load_raster 



推荐调用： mls.io.load_raster(...) 

必填参数： path 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 path  string 是  — 栅格文件路径

示例

from gvscript import mls

result = mls.io.load_raster(
    path='D:/data/input.LiData',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



图层管理 API

模块： mls.layer 。本页列出 9 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 io_add_onlinemap  — 添加在线地图

 io_remove_onlinemap  — 移除在线地图

 io_remove_layer  — 仅适用于制图工程。此工具从目录树中移除数据图层，支持基于 CObject 的数据（如点

云、轨迹）和基于 LiLayer 的数据（如矢量图层、栅格图层）。请勿对 Georeference（ .mscan ）工程中的

点云、轨迹或影像列表使用此工具，这些数据由扫描站管理，移除请求将始终被永久拒绝。该错误不可重试，

重试将产生相同错误。若目标类型为  scanStation ，应使用  io_remove_scan 。

 io_remove_scan  — 从 Georeference（ .mscan ）工程中移除扫描站（liscan）。此操作会从工程树中删除整

个扫描站及其所有数据（点云、轨迹、影像），不会影响其他扫描站。扫描站 ID 必须通过

 project_resolve_loaded_data  获取，且其  type=ScanStation 。

 set_visibility  — 根据统一 ID 设置单个已加载数据或图层的可见性。此工具只接受由

 project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回的已解析 ID。对于用户提供的名称、显示名

称、文件名、路径片段、源字符串、UUID 或自然语言引用，请先调用  project_resolve_loaded_data ，再将解析

后的 ID 传入此处。不要将  displayName 、 fileName 、 path  或  source  直接作为 ID 传入。

 set_visibility_batch  — 根据统一 ID 设置多个已加载数据或图层的可见性。仅当用户明确要求显示或隐藏多

个图层（例如所有匹配图层），或用户已选择多个候选项时使用此工具。不要用此工具自动消除歧义，也不要

直接传入显示名称。

 get_visibility  — 由  project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回的统一图层/数据 ID。

不要使用显示名称、文件名、路径或源字符串。

 project_resolve_loaded_data  — 将用户提供的数据或图层引用解析为已加载数据候选项。在需要已解析 ID 或

源路径的工具之前使用此功能。对于包含  input_paths  或  file_list  的工具，应依据目标模式使用返回的路

径、源或名称；不要将 ID 作为文件路径使用。

 get_pointcloud_info  — 根据由  project_resolve_loaded_data  解析得到的 ID，获取点云图层的元数据和统计信

息。返回点数、坐标系、空间范围（XYZ 范围和包围盒尺寸）、GPS 时间范围、强度范围、均值/标准差统

计、分类统计以及回波编号统计。仅适用于点云图层（ type: pointcloud ）。

 io_add_onlinemap 

添加在线地图

精确工具标识： io_add_OnlineMap 

推荐调用： mls.layer.io_add_onlinemap(...) 

同义名称： io_add_OnlineMap 

必填参数： name 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 name  string 是  — 地图名称。



 url  string 否  — 地图 URL

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.io_add_onlinemap(
    name='example_name',
    url='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 io_remove_onlinemap 

移除在线地图

精确工具标识： io_remove_OnlineMap 

推荐调用： mls.layer.io_remove_onlinemap(...) 

同义名称： io_remove_OnlineMap 

必填参数： name 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 name  string 是  — 地图名称。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.io_remove_onlinemap(
    name='example_name',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 io_remove_layer 

仅适用于制图工程。此工具从目录树中移除数据图层，支持基于 CObject 的数据（如点云、轨迹）和基于

LiLayer 的数据（如矢量图层、栅格图层）。请勿对 Georeference（ .mscan ）工程中的点云、轨迹或影像列表使

用此工具，这些数据由扫描站管理，移除请求将始终被永久拒绝。该错误不可重试，重试将产生相同错误。若目标

类型为  scanStation ，应使用  io_remove_scan 。

精确工具标识： io_remove_layer 

推荐调用： mls.layer.io_remove_layer(...) 

必填参数： id 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明



 id  string 是  — 要从目录树移除的图层 ID 或对象名称/路径。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.io_remove_layer(
    id='example_id',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 io_remove_scan 

从 Georeference（ .mscan ）工程中移除扫描站（liscan）。此操作会从工程树中删除整个扫描站及其所有数据

（点云、轨迹、影像），不会影响其他扫描站。扫描站 ID 必须通过  project_resolve_loaded_data  获取，且其

 type=ScanStation 。

精确工具标识： io_remove_scan 

推荐调用： mls.layer.io_remove_scan(...) 

必填参数： id 

参数

参
数

类型
必
填

默
认
值

说明

 id  string 是  — 扫描站 UUID（ project_resolve_loaded_data  返回的 ScanStation 条目
的  id  字段）。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.io_remove_scan(
    id='example_id',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_visibility 

根据统一 ID 设置单个已加载数据或图层的可见性。此工具只接受由  project_resolve_loaded_data  或

 project_list_loaded_data  返回的已解析 ID。对于用户提供的名称、显示名称、文件名、路径片段、源字符串、

UUID 或自然语言引用，请先调用  project_resolve_loaded_data ，再将解析后的 ID 传入此处。不要将

 displayName 、 fileName 、 path  或  source  直接作为 ID 传入。

精确工具标识： layer_set_visibility 

推荐调用： mls.layer.set_visibility(...) 

必填参数： id ,  visible 

参数



参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 id  string 是  — 

由  project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回
的统一图层/数据 ID，例如 CObject 数据使用  obj:<hash> ，
LiLayer 数据使用  layer:<uuid> 。此处不要使用  displayName  或
文件路径。

 visible  boolean 是  — true：显示图层/数据；false：隐藏。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.set_visibility(
    id='example_id',
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_visibility_batch 

根据统一 ID 设置多个已加载数据或图层的可见性。仅当用户明确要求显示或隐藏多个图层（例如所有匹配图

层），或用户已选择多个候选项时使用此工具。不要用此工具自动消除歧义，也不要直接传入显示名称。

精确工具标识： layer_set_visibility_batch 

推荐调用： mls.layer.set_visibility_batch(...) 

必填参数： ids ,  visible 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 ids  array 是  — 
由  project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回
的统一图层/数据 ID。不要使用显示名称、文件名、路径或源字符
串。

 visible  boolean 是  — true：显示；false：隐藏。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.set_visibility_batch(
    ids=['example_id'],
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_visibility 



由  project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回的统一图层/数据 ID。不要使用显示名称、文件

名、路径或源字符串。

精确工具标识： layer_get_visibility 

推荐调用： mls.layer.get_visibility(...) 

必填参数： id 

参数

参
数

类型
必
填

默
认
值

说明

 id  string 是  — 由  project_resolve_loaded_data  或  project_list_loaded_data  返回的统
一图层/数据 ID。不要使用显示名称、文件名、路径或源字符串。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.get_visibility(
    id='example_id',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 project_resolve_loaded_data 

将用户提供的数据或图层引用解析为已加载数据候选项。在需要已解析 ID 或源路径的工具之前使用此功能。对于

包含  input_paths  或  file_list  的工具，应依据目标模式使用返回的路径、源或名称；不要将 ID 作为文件路径

使用。

精确工具标识： project_resolve_loaded_data 

推荐调用： mls.layer.project_resolve_loaded_data(...) 

必填参数： query 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 query  string 是  — 用户提供的目标，例如显示名称、文件名、源路径片段、树路径、UUID
或统一 ID。

 type_filter  string 否  — 可选的数据类型筛选条件，如
 pointcloud 、 vector 、 raster 、 trajectory 、 panorama 、 gaussian3d

 match_mode  string 否  — 匹配模式： exact 、 fuzzy  或  all 。默认值为  fuzzy 。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.project_resolve_loaded_data(



    query='example',
    type_filter='example',
    match_mode='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_pointcloud_info 

根据由  project_resolve_loaded_data  解析得到的 ID，获取点云图层的元数据和统计信息。返回点数、坐标系、空

间范围（XYZ 范围和包围盒尺寸）、GPS 时间范围、强度范围、均值/标准差统计、分类统计以及回波编号统计。

仅适用于点云图层（ type: pointcloud ）。

精确工具标识： layer_get_pointcloud_info 

推荐调用： mls.layer.get_pointcloud_info(...) 

必填参数： id 

参数

参
数

类型
必
填

默
认
值

说明

 id  string 是  — 由  project_resolve_loaded_data  返回的统一图层/数据 ID。必须为点云
对象 ID。不要使用显示名称或文件路径。

示例

from gvscript import mls

result = mls.layer.get_pointcloud_info(
    id='example_id',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



地图要素 API

模块： mls.map_element 。本页列出 1 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。
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功能目录

 road_vector  — 基于内置深度学习模型自动提取道路矢量。

 road_vector 

基于内置深度学习模型自动提取道路矢量。

精确工具标识： MapElement_Road_Vector 

推荐调用： mls.map_element.road_vector(...) 

同义名称： Road_Vector 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 当用户提供 2 个或更多文件时必填。请在此处填写全部文
件路径，output_path 将用作输出目录

 GPU  boolean 否  True 是否使用 GPU

 GPUID  integer 否  0 GPU ID

 type  integer 否  1 运行模式

 currentTable  string 否  — 模型名称

示例

from gvscript import mls

result = mls.map_element.road_vector(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    GPU=True,
    GPUID=0,
    type=1,
    currentTable='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



路面分析 API

模块： mls.pavement 。本页列出 5 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 onnxdependency_damage_by_cloud  — 基于点云的病害检测：利用 MLS 点云几何分析检测 7 类几何病害（车辙、

凹陷、坑槽、拥包、隆起、波浪、推移）。

 onnxdependency_damage_by_img  — 基于影像的病害检测：对全景/平面影像运行深度学习，将二维结果反投影到

三维；检测 6 类病害（横向裂缝、纵向裂缝、龟裂、坑槽、修补、松散）。

 onnxdependency_sample_unit_generator  — 沿道路生成用于 PCI 计算的样本单元；支持自动模式（通过轨迹检测

路缘）

 onnxdependency_pci_cal  — 根据病害和样本单元数据，按 ASTM D6433-07 计算 PCI；输出 PCI 路段图层

 onnxdependency_pci_report  — 从病害图层和 PCI 路段图层导出综合 HTML 报告

 onnxdependency_damage_by_cloud 

基于点云的病害检测：利用 MLS 点云几何分析检测 7 类几何病害（车辙、凹陷、坑槽、拥包、隆起、波浪、推

移）。

精确工具标识： OnnxDependency_Damage_By_Cloud 

推荐调用： mls.pavement.onnxdependency_damage_by_cloud(...) 

同义名称： OnnxDependency_Damage_By_Cloud 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 点云文件路径。

 Parameters  object 否  — 点云病害检测参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 classMask  object 否
 {'0':
2} 点云文件中地面点的类别。

 laneWidth  number 否  3.7 车道宽度（米）。用于定义道路范围计算中每条车道的宽
度。

 leftLaneNum  integer 否  1 道路中心线左侧的车道数。

 rightLaneNum  integer 否  1 道路中心线右侧的车道数。

 tolerance  number 否  0.006 高程容差（米）。相对路面超出此高度或深度阈值的点将
视为潜在病害。



 minArea  number 否  0.1 最小面积（m²）。小于此面积的病害区域将作为噪声过
滤。

示例

from gvscript import mls

params = mls.pavement.onnxdependency_damage_by_cloud_parameters()
params.classMask = {'0': 2}

result = mls.pavement.onnxdependency_damage_by_cloud(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 onnxdependency_damage_by_img 

基于影像的病害检测：对全景/平面影像运行深度学习，将二维结果反投影到三维；检测 6 类病害（横向裂缝、纵

向裂缝、龟裂、坑槽、修补、松散）。

精确工具标识： OnnxDependency_Damage_By_Img 

推荐调用： mls.pavement.onnxdependency_damage_by_img(...) 

同义名称： OnnxDependency_Damage_By_Img 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 点云文件路径。

 Parameters  object 否  — 影像病害检测参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 classMask  object 否
 {'0':
2} 点云文件中地面点的类别。

 maxDist  number 否  15.0 最大距离（米）。距离相机超过此值的检测病害将被过
滤。

 distRadius  number 否  20.0 投影半径（米）。控制将影像检测结果投影到点云时的距
离范围。

 minArea  number 否  0.1 最小面积（m²）。小于此面积的病害区域将被过滤。

 camType  integer 否  0 相机类型：0 = 全景相机，1 = 平面相机。

 imgRanges  object 否  — 以相机 ID 为键的平面相机影像 ID 范围。

示例



from gvscript import mls

params = mls.pavement.onnxdependency_damage_by_img_parameters()
params.classMask = {'0': 2}

result = mls.pavement.onnxdependency_damage_by_img(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 onnxdependency_sample_unit_generator 

沿道路生成用于 PCI 计算的样本单元；支持自动模式（通过轨迹检测路缘）

精确工具标识： OnnxDependency_Sample_Unit_Generator 

推荐调用： mls.pavement.onnxdependency_sample_unit_generator(...) 

同义名称： OnnxDependency_Sample_Unit_Generator 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 点云文件路径。

 Parameters  object 否  — 样本单元生成参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 classMask  object 否
 {'0':
2} 点云文件中地面点的类别。

 stdArea  number 否  255.0 标准样本单元面积（m²）。每个样本单元的面积约为此
值。

 minLaneWidth  number 否  2.5 最小车道宽度（米，AUTO 模式）。用于检测道路内侧
边界。

 maxLaneWidth  number 否  3.7 最大车道宽度（米，AUTO 模式）。用于检测道路外侧
边界。

 trajectory  string 否  '' 轨迹文件路径（AUTO 模式）。轨迹定义道路走向。

示例

from gvscript import mls

params = mls.pavement.onnxdependency_sample_unit_generator_parameters()
params.classMask = {'0': 2}

result = mls.pavement.onnxdependency_sample_unit_generator(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],



)
print(result.ok, result.output, result.message)

 onnxdependency_pci_cal 

根据病害和样本单元数据，按 ASTM D6433-07 计算 PCI；输出 PCI 路段图层

精确工具标识： OnnxDependency_PCI_CAL 

推荐调用： mls.pavement.onnxdependency_pci_cal(...) 

同义名称： OnnxDependency_PCI_CAL 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 Parameters  object 否  — PCI 计算参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 trajPath  string 否  '' 轨迹文件路径（与 TRAJ 数据源配
合使用）。

 rutting  object 否
 {'low': 0.006, 'medium':
0.013, 'high': 0.025} 

车辙严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 depression  object 否
 {'low': 0.013, 'medium':
0.025, 'high': 0.05} 

凹陷严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 potholes_diameter  object 否
 {'low': 0.1, 'medium':
0.2, 'high': 0.45} 

坑槽直径严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 potholes_depth  object 否
 {'low': 0.013, 'medium':
0.025, 'high': 0.05} 

坑槽深度严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 swell  object 否
 {'low': 0.0061, 'medium':
0.0183, 'high': 0.0457} 

隆起严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 bump  object 否
 {'low': 0.0061, 'medium':
0.0183, 'high': 0.0457} 

拥包严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 corrugation  object 否
 {'low': 0.0061, 'medium':
0.0183, 'high': 0.0457} 

波浪严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

 shoving  object 否
 {'low': 0.0061, 'medium':
0.0183, 'high': 0.0457} 

推移严重程度阈值：{ low,
medium, high }，单位为米。

示例

from gvscript import mls

params = mls.pavement.onnxdependency_pci_cal_parameters()
params.trajPath = ''

result = mls.pavement.onnxdependency_pci_cal(



    Parameters=params,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 onnxdependency_pci_report 

从病害图层和 PCI 路段图层导出综合 HTML 报告

精确工具标识： OnnxDependency_PCI_Report 

推荐调用： mls.pavement.onnxdependency_pci_report(...) 

同义名称： OnnxDependency_PCI_Report 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 Parameters  object 否  — PCI 报告导出参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 htmlPath  string 否  '' HTML 报告文件的完整输出路径。若未指定，将自动生成默认
路径。

示例

from gvscript import mls

params = mls.pavement.onnxdependency_pci_report_parameters()
params.htmlPath = ''

result = mls.pavement.onnxdependency_pci_report(
    Parameters=params,
)
print(result.ok, result.output, result.message)



点云处理 API

模块： mls.point_cloud 。本页列出 24 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 pointcloud_extract_by_elevation  — 按高程范围提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文

件（output_path 作为输出目录使用）

 pointcloud_extract_by_class  — 按类别提取点云

 pointcloud_extract_by_intensity  — 按强度范围提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文

件（output_path 作为输出目录使用）

 pointcloud_extract_by_return  — 按回波编号提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文件

（output_path 作为输出目录使用）

 ortho_photo  — 正射影像工具

 pointcloud_transform_gps_time  — 转换点云时间戳

 pointcloud_compute_normals  — 计算点云法向量

 pointcloud_normalize_by_ground_points  — 基于地面点对点云归一化

 pointcloud_denormalization  — 对点云执行反归一化

 pointcloud_merge  — 将多个点云合并为一个点云

 pointcloud_subsampling  — 对点云进行抽稀

 pointcloud_noise_filter  — 对点云进行噪声滤波

 pointcloud_remove_outliers  — 移除点云离群点

 pointcloud_smooth  — 平滑点云以降低噪声并改善点云质量（output_path 作为输出目录使用）

 pointcloud_brightness_contrast  — 调整点云亮度和对比度

 pointcloud_cut_long_range  — 按轨迹距离裁剪或分类远距离点

 pointcloud_cutoverlap  — 基于轨迹分类或删除重叠点

 pointcloud_assign_group  — 为点云点分配分组

 pointcloud_moving_objects  — 从点云中检测移动对象

 pointcloud_feature_computor  — 计算点云几何特征

 pointcloud_points_deduplicator  — 移除点云重复点

 pointcloud_adaptive_downsample  — 对点云进行自适应降采样

 pointcloud_density_analysis  — 分析点云密度质量

 convertprojectedsurface  — 将点云转换为用于补偿的投影面

 pointcloud_extract_by_elevation 

按高程范围提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文件（output_path 作为输出目录使用）

精确工具标识： pointcloud_extract_by_elevation 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_elevation(...) 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数



参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 高程提取参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 minElevation  number 否  100.0 最小高程值

 maxElevation  number 否  200.0 最大高程值

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_elevation_parameters()
params.minElevation = 100.0

result = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_elevation(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_extract_by_class 

按类别提取点云

精确工具标识： pointcloud_extract_by_class 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_class(...) 

必填参数： input_paths ,  class 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 class  array 是  — 要提取的类别编号（例如 ["1","2"]）

示例

from gvscript import mls

kwargs = {'class': ['example']}

result = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_class(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],



    output_path='',
    **kwargs,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_extract_by_intensity 

按强度范围提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文件（output_path 作为输出目录使用）

精确工具标识： pointcloud_extract_by_intensity 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_intensity(...) 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 强度提取参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 minIntensity  number 否  0 最小强度值

 maxIntensity  number 否  20000 最大强度值

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_intensity_parameters()
params.minIntensity = 0

result = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_intensity(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_extract_by_return 

按回波编号提取点云数据。支持通过 input_paths 数组处理单个或多个文件（output_path 作为输出目录使用）

精确工具标识： pointcloud_extract_by_return 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_return(...) 

必填参数： input_paths 



参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 return_numbers  array 否  — 要提取的回波编号。有效值: 'first', 'last', '1'-
'7'

示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.pointcloud_extract_by_return(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    return_numbers=['first', 'last', '1', '2'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 ortho_photo 

正射影像工具

精确工具标识： Ortho_Photo 

推荐调用： mls.point_cloud.ortho_photo(...) 

同义名称： Ortho_Photo 

必填参数： output_path 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_path  string 否  — 输入点云文件路径 (.LiData)

 output_path  string 是  — 输出文件路径

 m_resolution  number 否  0.01 影像分辨率。

 m_mode  number 否  2 按高程、强度、密度或 RGB 导出正射影像

 m_coloraize  number 否  0 是否着色。

 m_use_pcos_box  number 否  1 是否使用点云包围盒。

 result_name  string 否  — 结果图层名称

示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.ortho_photo(
    output_path='D:/data/output',
    input_path='D:/data/input.LiData',
    m_resolution=0.01,
    m_mode=2,



    m_coloraize=0,
    m_use_pcos_box=1,
    result_name='example_name',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_transform_gps_time 

转换点云时间戳

精确工具标识： PointCloud_Transform_GPS_Time 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_transform_gps_time(...) 

同义名称： PointCloud_Transform_GPS_Time 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — GPS time 转换参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 method  integer 否  0 1：源时间系统与目标时间系统；2：乘以系数后加常数。

 inputTimeMode  integer 否  0 0：UTC 周秒；1：UTC 日秒；2：GPS 周秒；3：GPS 日
秒；4：GPS 标准时间；5：GPS 时间；6：Unix 时间。

 outputTimeMode  integer 否  0 0：UTC 周秒；1：UTC 日秒；2：GPS 周秒；3：GPS 日
秒；4：GPS 标准时间；5：GPS 时间；6：Unix 时间。

 date  string 否  — 数据采集时间，格式为  yyyy-mm-dd 。

 factor  number 否  1 乘法系数

 add  number 否  0 加法常数

 isTraj  string 否  '0' 是否为轨迹数据。

 isImagelist  string 否  '0' 是否为影像列表。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_transform_gps_time_parameters()
params.method = 0

result = mls.point_cloud.pointcloud_transform_gps_time(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],



    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_compute_normals 

计算点云法向量

精确工具标识： PointCloud_Compute_Normals 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_compute_normals(...) 

同义名称： PointCloud_Compute_Normals 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 法向量计算参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 SearchRadius  number 否  0.1 搜索半径

 NormalConsistency  string 否  '1' 法向量一致性

 trajPath  string 否  — 输入轨迹文件路径

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_compute_normals_parameters()
params.SearchRadius = 0.1

result = mls.point_cloud.pointcloud_compute_normals(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_normalize_by_ground_points 

基于地面点对点云归一化

精确工具标识： PointCloud_Normalize_by_Ground_Points 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_normalize_by_ground_points(...) 

同义名称： PointCloud_Normalize_by_Ground_Points 



必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 归一化参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 searchType  integer 否  0 0：2D；1：3D。

 keepZValueToAtt  string 否  '1' 是否将 Z 值保留为属性。

 resolution  number 否  0.1 分辨率。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_normalize_by_ground_points_parameters()
params.searchType = 0

result = mls.point_cloud.pointcloud_normalize_by_ground_points(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_denormalization 

对点云执行反归一化

精确工具标识： PointCloud_Denormalization 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_denormalization(...) 

同义名称： PointCloud_Denormalization 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 反归一化参数



 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 Denormalization_isUseCreated  string 否  '0' 使用已创建的 DEM

 Denormalization_DEMFile  string 否  '' DEM 文件路径

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_denormalization_parameters()
params.Denormalization_isUseCreated = '0'

result = mls.point_cloud.pointcloud_denormalization(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_merge 

将多个点云合并为一个点云

精确工具标识： PointCloud_Merge 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_merge(...) 

同义名称： PointCloud_Merge 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 合并参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 bIgnoreDifferentAtt  integer 否  1 1：忽略不同属性；0：不忽略。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_merge_parameters()
params.bIgnoreDifferentAtt = 1



result = mls.point_cloud.pointcloud_merge(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_subsampling 

对点云进行抽稀

精确工具标识： PointCloud_Subsampling 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_subsampling(...) 

同义名称： PointCloud_Subsampling 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 抽稀参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 samplType  integer 是  0 0：体素；1：最小点间距；2：采样率。

 Rate  number 否  99.99 采样率 (0-100%). 仅在以下条件下使用： samplType=2

 VoxelSize  number 否  0.5 体素大小. 仅在以下条件下使用： samplType=0

 PointsSpace  integer 否  1 最小点间距. 仅在以下条件下使用： samplType=1

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_subsampling_parameters()
params.samplType = 0

result = mls.point_cloud.pointcloud_subsampling(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_noise_filter 

对点云进行噪声滤波



精确工具标识： PointCloud_Noise_Filter 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_noise_filter(...) 

同义名称： PointCloud_Noise_Filter 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 噪声滤波参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 NeighborsType  integer 否  1 1：自定义半径；2：推荐半径。

 KnnNeighbor  string 否  '6' KNN 邻域点数。

 Radius  number 否  0.5 搜索半径. 在以下条件下必填：
NeighborsType=1

 MaxErrorType  string 否  '1' 最大误差类型。

 Relatiev_MaxError  string 否  '1' 相对最大误差

 Absolute_MaxError  string 否  '1' 绝对最大误差

 ifRemoveIsolatePoints  string 否  '0' 移除孤立点

 bufferSize  string 否  '2' 缓冲区大小

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_noise_filter_parameters()
params.NeighborsType = 1

result = mls.point_cloud.pointcloud_noise_filter(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_remove_outliers 

移除点云离群点

精确工具标识： PointCloud_Remove_Outliers 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_remove_outliers(...) 



同义名称： PointCloud_Remove_Outliers 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 否  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 离群点移除参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 mulStdDeviation  integer 否  5 标准差倍数。

 neighborPoints  integer 否  10 邻域点数量

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_remove_outliers_parameters()
params.mulStdDeviation = 5

result = mls.point_cloud.pointcloud_remove_outliers(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_smooth 

平滑点云以降低噪声并改善点云质量（output_path 作为输出目录使用）

精确工具标识： pointcloud_smooth 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_smooth(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  radius 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 是  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 radius  number 是  0.2 平滑搜索半径。

 pos_file  string 否  — 用于运动校正的轨迹文件路径（ *.pos ）。

 result_name  string 否  — 结果图层名称



示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.pointcloud_smooth(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
    radius=0.2,
    pos_file='example',
    result_name='example_name',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_brightness_contrast 

调整点云亮度和对比度

精确工具标识： pointcloud_brightness_contrast 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_brightness_contrast(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  brightness ,  contrast 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 是  — 输出文件路径

 brightness  integer 是  0 亮度调整值。

 contrast  integer 是  0 对比度调整值。

 base_brightness  integer 否  0 基础亮度值。

 result_name  string 否  — 结果图层名称

示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.pointcloud_brightness_contrast(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
    brightness=0,
    contrast=0,
    base_brightness=0,
    result_name='example_name',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_cut_long_range 

按轨迹距离裁剪或分类远距离点



精确工具标识： pointcloud_cut_long_range 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_cut_long_range(...) 

必填参数： input_paths ,  action_type ,  mode ,  traj_path 

参数

参数 类型
必
填

默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 action_type  string 是  'Classify' 操作类型

 mode  string 是  'Absolute' 裁剪模式。

 search_radius  number 否  50.0 搜索半径

 range_difference  number 否  10.0 距离差阈值

 factor  number 否  1.0 系数值。

 traj_path  string 是  — 轨迹文件路径 (*.pos)

 from_class  any 否  '1' 源类别筛选条件（以逗号分隔的类别 ID，例如
 '1,2,3' ）。

 to_class  integer 否  — 用于分类的目标类别 ID

示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.pointcloud_cut_long_range(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    action_type='Classify',
    mode='Absolute',
    search_radius=50.0,
    range_difference=10.0,
    factor=1.0,
    traj_path='D:/data/input.LiData',
    from_class='1',
    to_class=1,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_cutoverlap 

基于轨迹分类或删除重叠点

精确工具标识： pointcloud_cutoverlap 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_cutoverlap(...) 

必填参数： input_paths ,  action_type ,  method_type 

参数

参数 类型
必
填

默认值 说明



 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 action_type  string 是  'Classify' 操作类型

 method_type  string 是  'ByOffset' 方法类型

 offset  number 否  25.0 偏移阈值

 scan_angle  number 否  10.0 扫描角阈值

 edge  number 否  1.0 边缘阈值

 density  number 否  10.0 密度阈值

 traj_path  string 否  — 轨迹文件路径 (*.pos)

 output_path  string 否  — 输出文件路径

 from_class  string 否  '1' 源类别筛选条件（以逗号分隔的类别 ID，例如
 '1,2,3' ）。

 to_class  integer 否  — 用于分类的目标类别 ID

示例

from gvscript import mls

result = mls.point_cloud.pointcloud_cutoverlap(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
    action_type='Classify',
    method_type='ByOffset',
    offset=25.0,
    scan_angle=10.0,
    edge=1.0,
    density=10.0,
    traj_path='D:/data/input.LiData',
    from_class='1',
    to_class=1,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_assign_group 

为点云点分配分组

精确工具标识： PointCloud_Assign_Group 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_assign_group(...) 

同义名称： PointCloud_Assign_Group 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 分配组参数



 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 bClearGroups  boolean 否  True 分配前清除现有组

 gap  number 否  -1.0 组间距离；小于或等于 0 表示自动计算。

 minPoints  integer 否  20 每个组的最少点数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_assign_group_parameters()
params.bClearGroups = True

result = mls.point_cloud.pointcloud_assign_group(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_moving_objects 

从点云中检测移动对象

精确工具标识： PointCloud_Moving_Objects 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_moving_objects(...) 

同义名称： PointCloud_Moving_Objects 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 移动目标检测参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 fromClass  object 否  — 源点类别选择。JSON 对象将选择索引映射到分类编码。
例如：{"0":5} 表示选择类别 5

 toClass  integer 否  30 分配给检测到的移动对象的目标分类编码。

 searchRadius  number 否  0.15 搜索半径

 timeDiff  number 否  0.5 时间差阈值

 bUseGroup  boolean 否  False 使用点云中的组信息

 clusterRadius  number 否  0.5 聚类半径



 minPointsSize  integer 否  50 最小聚类点数

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_moving_objects_parameters()
params.fromClass = {}

result = mls.point_cloud.pointcloud_moving_objects(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_feature_computor 

计算点云几何特征

精确工具标识： PointCloud_Feature_Computor 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_feature_computor(...) 

同义名称： PointCloud_Feature_Computor 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 特征计算参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 radius  number 否  0.1 用于特征计算的搜索半径。

 featureSwitch  integer 否  -1 
控制要计算哪些几何特征的功能开关位掩码。使用枚举
值进行按位或组合。例如：7 表示启用粗糙度、平均曲
率和高斯曲率。

 bRoughUpDir  boolean 否  False 使用自定义粗略向上方向

 roughUpDirX  number 否  0.0 粗略向上方向的 X 分量

 roughUpDirY  number 否  0.0 粗略向上方向的 Y 分量

 roughUpDirZ  number 否  1.0 粗略向上方向的 Z 分量

示例

from gvscript import mls



params = mls.point_cloud.pointcloud_feature_computor_parameters()
params.radius = 0.1

result = mls.point_cloud.pointcloud_feature_computor(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_points_deduplicator 

移除点云重复点

精确工具标识： PointCloud_Points_Deduplicator 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_points_deduplicator(...) 

同义名称： PointCloud_Points_Deduplicator 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 点去重参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 fromClass  object 否  — 源点类别选择。JSON 对象将选择索引映射到分类编码。例
如：{"0":5} 表示选择类别 5

 gap  number 否  0.001 重复点间距；小于或等于 0 表示自动计算。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_points_deduplicator_parameters()
params.fromClass = {}

result = mls.point_cloud.pointcloud_points_deduplicator(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_adaptive_downsample 

对点云进行自适应降采样

精确工具标识： PointCloud_Adaptive_Downsample 



推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_adaptive_downsample(...) 

同义名称： PointCloud_Adaptive_Downsample 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 自适应抽稀参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 feature  integer 否  -1 
控制降采样时保留哪些特征的功能开关位掩码。
使用枚举值进行按位或组合。例如：3 表示启用
曲率和强度。

 nonkeyPointVoxelSize  number 否  0.2 非关键点体素大小。

 uniformMinRadius  number 否  0.02 均匀最小半径。

 maxPtsNumber  integer 否  1500000 最大点数。

 searchKnn  integer 否  30 用于特征计算的 KNN 搜索点数

 minCurvature  number 否  0.02 曲率阈值

 minColorSigma  number 否  0.1 颜色方差阈值

 minIntensitySigma  number 否  0.03 强度方差阈值

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_adaptive_downsample_parameters()
params.feature = -1

result = mls.point_cloud.pointcloud_adaptive_downsample(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_density_analysis 

分析点云密度质量

精确工具标识： PointCloud_Density_Analysis 

推荐调用： mls.point_cloud.pointcloud_density_analysis(...) 

同义名称： PointCloud_Density_Analysis 

必填参数： input_paths ,  Parameters 



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 密度分析参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 gridSize  number 否  1.0 用于密度分析的网格大小

 reportPath  string 否  — HTML 格式的输出报告路径

 reportName  string 否  — 报告名称

 projectName  string 否  — 工程名称

 company  string 否  — 公司名称

 author  string 否  — 作者名称

 logoPath  string 否  — Logo 影像文件路径。

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.pointcloud_density_analysis_parameters()
params.gridSize = 1.0

result = mls.point_cloud.pointcloud_density_analysis(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 convertprojectedsurface 

将点云转换为用于补偿的投影面

精确工具标识： ConvertProjectedSurface 

推荐调用： mls.point_cloud.convertprojectedsurface(...) 

同义名称： ConvertProjectedSurface 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 output_path  string 是  '' 输出文件夹。如不指定，请传入空字符串 ""

 Parameters  object 是  — 投影曲面转换参数。



 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 compensating  integer 否  0 用于补偿的投影表面高程（-9999 至 9999）

示例

from gvscript import mls

params = mls.point_cloud.convertprojectedsurface_parameters()
params.compensating = 0

result = mls.point_cloud.convertprojectedsurface(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



项目管理 API

模块： mls.project 。本页列出 8 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 open  — 打开现有工程文件

 close_current  — 关闭当前活动工程

 save  — 保存当前工程

 get_project_info  — 获取当前活动工程的信息；可用时包括  projectPath  和  databasePath 。

 list_loaded_data  — 列出当前工程中已加载的数据和图层。可用时返回 id、名称、类型和路径/源。对于当

前工程中的矢量或表图层，路径应为类似  D:/project.gpkg/layer_name  的数据集路径。

 get_selected_data  — 获取当前选中的数据对象

 find_loaded_data  — 按名称或类型搜索已加载的数据

 get_active_scan  — 获取 Georeference（.mscan）工程中当前活动的扫描站。返回活动扫描站的 id、名称和

类型；可使用其扫描站 ID 执行后续  io_remove_scan  等操作。仅适用于包含活动扫描站的 .mscan 工程。

 open 

打开现有工程文件

精确工具标识： project_open 

推荐调用： mls.project.open(...) 

必填参数： path 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 path  string 是  — 工程文件路径

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.open(
    path='D:/data/input.LiData',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 close_current 

关闭当前活动工程

精确工具标识： project_close_current 



推荐调用： mls.project.close_current(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.close_current(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 save 

保存当前工程

精确工具标识： project_save 

推荐调用： mls.project.save(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 saveAs  boolean 否  False 是否另存为新文件

 path  string 否  — 另存为时的新文件路径

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.save(
    saveAs=False,
    path='D:/data/input.LiData',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_project_info 

获取当前活动工程的信息；可用时包括  projectPath  和  databasePath 。

精确工具标识： get_project_info 

推荐调用： mls.project.get_project_info(...) 

必填参数：无



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.get_project_info(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 list_loaded_data 

列出当前工程中已加载的数据和图层。可用时返回 id、名称、类型和路径/源。对于当前工程中的矢量或表图层，

路径应为类似  D:/project.gpkg/layer_name  的数据集路径。

精确工具标识： project_list_loaded_data 

推荐调用： mls.project.list_loaded_data(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 include_hidden  boolean 否  — 是否包含隐藏图层/数据。默认值为 true。

 type_filter  string 否  — 可选的数据类型筛选器，例如 pointcloud、trajectory、
panorama、vector、raster、gaussian3d。

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.list_loaded_data(
    include_hidden=True,
    type_filter='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_selected_data 

获取当前选中的数据对象

精确工具标识： project_get_selected_data 

推荐调用： mls.project.get_selected_data(...) 

必填参数：无



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.get_selected_data(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 find_loaded_data 

按名称或类型搜索已加载的数据

精确工具标识： project_find_loaded_data 

推荐调用： mls.project.find_loaded_data(...) 

必填参数： query 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 query  string 是  — 查询文本 string

示例

from gvscript import mls

result = mls.project.find_loaded_data(
    query='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_active_scan 

获取 Georeference（.mscan）工程中当前活动的扫描站。返回活动扫描站的 id、名称和类型；可使用其扫描站

ID 执行后续  io_remove_scan  等操作。仅适用于包含活动扫描站的 .mscan 工程。

精确工具标识： project_get_active_scan 

推荐调用： mls.project.get_active_scan(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数



示例

from gvscript import mls

result = mls.project.get_active_scan(
)
print(result.ok, result.output, result.message)



道路地形 API

模块： mls.road_terrain 。本页列出 4 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 pointcloud_to_dem  — 基于点云生成 TIF 格式的 DEM。

 pointcloud_to_contour  — 从点云或栅格数据生成等高线。

 pointcloud_to_dsm  — 基于点云生成 TIF 格式的 DSM。

 tin_to_dem  — 基于现有 TIN 生成 TIF 格式的 DEM。

 pointcloud_to_dem 

基于点云生成 TIF 格式的 DEM。

精确工具标识： RoadTerrain_PointCloud_To_DEM 

推荐调用： mls.road_terrain.pointcloud_to_dem(...) 

同义名称： PointCloud_To_DEM 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 当用户提供 2 个或更多文件时必填。请在此处填写全部文
件路径。

 Parameters  object 是  — DEM 生成参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 fromClass  array 否  [2] 要使用的点分类编码。 例如：[2, 5]。

 type  integer 否  1 无

 resultType  integer 否  0 无

 exportMode  integer 否  0 输出模式。0=按分辨率，1=按比例尺。

 cellSize  number 是  2.0 
输出栅格分辨率。exportMode 为 1 时，根据 tileScale
推导分辨率：500→0.05，1000→0.1，2000→0.2，
5000→0.5。

 tileScale  integer 否  1000 exportMode 为 1 时使用的瓦片比例尺。

 tileBuffer  number 否  10.0 exportMode 为 1 时使用的瓦片缓冲区。



 fillHole  boolean 否  True 是否自动填充小间隙

 asSingle  boolean 否  False exportMode 为 0 时，将所有点云合并为单个栅格。

 outPutDir  string 是  — 输出影像的保存位置

示例

from gvscript import mls

params = mls.road_terrain.pointcloud_to_dem_parameters()
params.fromClass = [2]

result = mls.road_terrain.pointcloud_to_dem(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_to_contour 

从点云或栅格数据生成等高线。

精确工具标识： RoadTerrain_PointCloud_To_Contour 

推荐调用： mls.road_terrain.pointcloud_to_contour(...) 

同义名称： PointCloud_To_Contour 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表

 Parameters  object 是  — 等高线生成参数

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 TerrainFromClass  array 是  [2] 用于生成等高线的点分类编码。 例如：[2,
5]。

 Base  number 否  0 生成等高线的基准高程

 TriangleLength  number 否  30 构建 TIN 的三角形边长

 IsDeleteMinimumArea  boolean 否  True 是否删除面积小于阈值的多边形

 IsDeleteMinimumLength  boolean 否  True 是否删除长度小于阈值的折线

 MinimumArea  number 否  10 最小面积阈值

 MinumumLength  number 否  5 最小长度阈值

 IsMeanSmooth  boolean 否  True 是否应用均值平滑



 IsBezierSmooth  boolean 否  True 是否应用 Bezier 平滑

 bezierSmoothPara  number 否  155 Bezier 平滑角度参数

 meanSmoothPara  integer 否  5 均值平滑迭代次数

 scaleIndex  integer 否  10 地图比例尺索引 (e.g. 10=e_10000)

 minorSpacing  number 否  2.5 基本等高距

 basicSpacing  number 否  5 普通等高距

 majorSpacing  number 否  25 加粗等高距

 isGenerMinor  boolean 否  True 是否生成基本等高线

 isGenerBasic  boolean 否  False 是否生成普通等高线

 isGenerMajor  boolean 否  False 是否生成加粗等高线

 MajorLineWidth  integer 否  30 加粗等高线宽度

 basicLineWidth  integer 否  15 普通等高线宽度

 minorLineWidth  integer 否  15 基本等高线宽度

 isGenerHeightSpreadPoint  boolean 否  False 是否生成高程扩散点

 heightSpreadRadius  number 否  15 高程扩散点采样半径

 autoLabelContour  boolean 否  True 是否自动标注等高线高程

 labelInterval  number 否  35 等高线上的标注间隔

 labelAccuracy  integer 否  2 标注小数位数

 fileType  integer 否  0 输出文件类型：0=SHP，1=DXF

 contour25D  boolean 否  False 是否生成 2.5D 等高线

示例

from gvscript import mls

params = mls.road_terrain.pointcloud_to_contour_parameters()
params.TerrainFromClass = [2]

result = mls.road_terrain.pointcloud_to_contour(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 pointcloud_to_dsm 

基于点云生成 TIF 格式的 DSM。

精确工具标识： RoadTerrain_PointCloud_To_DSM 

推荐调用： mls.road_terrain.pointcloud_to_dsm(...) 

同义名称： PointCloud_To_DSM 

必填参数： input_paths ,  Parameters 



参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表。请在此处填写全部点云路径。

 Parameters  object 是  — DSM 生成参数。所有算法参数都应放在此对象中。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 fromClass  array 否

 [0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11, 12, 13, 14, 15,
16, 17, 18, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 26, 27, 28, 29,
30, 31, 32, 33, 34, 35, 36, 37, 38, 39, 40, 41, 42, 43,
44, 45, 46, 47, 48, 49, 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 57,
58, 59, 60, 61, 62, 63, 64, 65, 66, 67, 68, 69, 70, 71,
72, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80, 81, 82, 83, 84, 85,
86, 87, 88, 89, 90, 91, 92, 93, 94, 95, 96, 97, 98, 99,
100, 101, 102, 103, 104, 105, 106, 107, 108, 109, 110,
111, 112, 113, 114, 115, 116, 117, 118, 119, 120, 121,
122, 123, 124, 125, 126, 127, 128, 129, 130, 131, 132,
133, 134, 135, 136, 137, 138, 139, 140, 141, 142, 143,
144, 145, 146, 147, 148, 149, 150, 151, 152, 153, 154,
155, 156, 157, 158, 159, 160, 161, 162, 163, 164, 165,
166, 167, 168, 169, 170, 171, 172, 173, 174, 175, 176,
177, 178, 179, 180, 181, 182, 183, 184, 185, 186, 187,
188, 189, 190, 191, 192, 193, 194, 195, 196, 197, 198,
199, 200, 201, 202, 203, 204, 205, 206, 207, 208, 209,
210, 211, 212, 213, 214, 215, 216, 217, 218, 219, 220,
221, 222, 223, 224, 225, 226, 227, 228, 229, 230, 231,
232, 233, 234, 235, 236, 237, 238, 239, 240, 241, 242,
243, 244, 245, 246, 247, 248, 249, 250, 251, 252, 253,
254, 255] 

要使用的点
分类编码。
默认为全部
类别。

 type  integer 否  1 无

 resultType  integer 否  1 无

 exportMode  integer 否  0 

输出模式。
0=按分辨
率，1=按比
例尺。

 cellSize  number 是  2.0 

输出栅格分
辨率。
exportMode
为 1 时，根
据
tileScale
推导分辨
率：
500→0.05，
1000→0.1，
2000→0.2，
5000→0.5。

 tileScale  integer 否  1000 

exportMode
为 1 时使用
的瓦片比例
尺。

 tileBuffer  number 否  10.0 

exportMode
为 1 时使用
的瓦片缓冲
区。

 fillHole  boolean  True 是否自动填



否 充小间隙.

 asSingle  boolean 否  False 

exportMode
为 0 时，将
所有点云合
并为单个栅
格。

 outPutDir  string 是  — 
生成栅格文
件的输出目
录。

示例

from gvscript import mls

params = mls.road_terrain.pointcloud_to_dsm_parameters()
params.fromClass = [0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 26, 
27, 28, 29, 30, 31, 32, 33, 34, 35, 36, 37, 38, 39, 40, 41, 42, 43, 44, 45, 46, 47, 48, 49, 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56
, 57, 58, 59, 60, 61, 62, 63, 64, 65, 66, 67, 68, 69, 70, 71, 72, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80, 81, 82, 83, 84, 85, 
86, 87, 88, 89, 90, 91, 92, 93, 94, 95, 96, 97, 98, 99, 100, 101, 102, 103, 104, 105, 106, 107, 108, 109, 110, 111, 1
12, 113, 114, 115, 116, 117, 118, 119, 120, 121, 122, 123, 124, 125, 126, 127, 128, 129, 130, 131, 132, 133, 134, 135
, 136, 137, 138, 139, 140, 141, 142, 143, 144, 145, 146, 147, 148, 149, 150, 151, 152, 153, 154, 155, 156, 157, 158, 
159, 160, 161, 162, 163, 164, 165, 166, 167, 168, 169, 170, 171, 172, 173, 174, 175, 176, 177, 178, 179, 180, 181, 182
, 183, 184, 185, 186, 187, 188, 189, 190, 191, 192, 193, 194, 195, 196, 197, 198, 199, 200, 201, 202, 203, 204, 205, 
206, 207, 208, 209, 210, 211, 212, 213, 214, 215, 216, 217, 218, 219, 220, 221, 222, 223, 224, 225, 226, 227, 228, 229
, 230, 231, 232, 233, 234, 235, 236, 237, 238, 239, 240, 241, 242, 243, 244, 245, 246, 247, 248, 249, 250, 251, 252, 
253, 254, 255]

result = mls.road_terrain.pointcloud_to_dsm(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 tin_to_dem 

基于现有 TIN 生成 TIF 格式的 DEM。

精确工具标识： RoadTerrain_TIN_To_DEM 

推荐调用： mls.road_terrain.tin_to_dem(...) 

同义名称： TIN_To_DEM 

必填参数： input_paths ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入 TIN 文件路径。

 Parameters  object 是  — TIN 转 DEM 生成参数

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明



 cellSize  number 是  2.0 输出栅格分辨率.

 outPutDir  string 是  — 生成 DEM 栅格文件的输出目录。

示例

from gvscript import mls

params = mls.road_terrain.tin_to_dem_parameters()
params.cellSize = 2.0

result = mls.road_terrain.tin_to_dem(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



道路分析 API

模块： mls.roadanalysis 。本页列出 2 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 road_analysis_height_clearance  — 按等间隔计算电力线与地面点之间的高度，并计算最小和最大高度。

 road_analysis_height_clearance_report  — 导出高度净空分析报告。

 road_analysis_height_clearance 

按等间隔计算电力线与地面点之间的高度，并计算最小和最大高度。

精确工具标识： Road_Analysis_Height_Clearance 

推荐调用： mls.roadanalysis.road_analysis_height_clearance(...) 

同义名称： Road_Analysis_Height_Clearance 

必填参数： inputLayerName 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 否  — 当用户提供 2 个或更多文件时必填。请在此处填写全部文
件路径； output_path  将用作输出目录。

 inputLayerName  string 是  — 电力线矢量图层名称

 searchRadius  number 否  — 以当前电力线节点为中心的平面搜索半径

 aboveHeight  number 否  — 以当前电力线节点为中心的向上搜索半径

 belowHeight  number 否  — 以当前电力线节点为中心的向下搜索半径

 step  number 否  — 沿电力线的分析步长。

 targetType  integer 否  — 0：最低深度；1：最高深度；2：最低点坐标；3：最高点坐
标；4：平均深度；5：中位深度。

示例

from gvscript import mls

result = mls.roadanalysis.road_analysis_height_clearance(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    inputLayerName='example_name',
    searchRadius=1,
    aboveHeight=1,
    belowHeight=1,
    step=1,



    targetType=1,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 road_analysis_height_clearance_report 

导出高度净空分析报告。

精确工具标识： Road_Analysis_Height_Clearance_Report 

推荐调用： mls.roadanalysis.road_analysis_height_clearance_report(...) 

同义名称： Road_Analysis_Height_Clearance_Report 

必填参数： path 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 否  — 当用户提供 2 个或更多文件时必填。请在此处填写全部文件路
径； output_path  将用作输出目录。

 path  string 是  — 报告文件路径。

示例

from gvscript import mls

result = mls.roadanalysis.road_analysis_height_clearance_report(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    path='D:/data/input.LiData',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



系统信息 API

模块： mls.system 。本页列出 1 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。
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 get_software_version  — 获取当前软件版本信息，包括版本号、Git 哈希、构建日期和构建配置

 get_software_version 

获取当前软件版本信息，包括版本号、Git 哈希、构建日期和构建配置

精确工具标识： get_software_version 

推荐调用： mls.system.get_software_version(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.system.get_software_version(
)
print(result.ok, result.output, result.message)



属性表 API

模块： mls.table 。本页列出 2 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 table_import  — 将表文件导入当前工程

 export  — 将表导出为外部文件

 table_import 

将表文件导入当前工程

精确工具标识： table_import 

推荐调用： mls.table.table_import(...) 

必填参数： gpkg_path ,  file_list 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 gpkg_path  string 是  — GPKG 数据库路径。

 layer_type  string 否  'table' 图层类型，默认值为  table 。

 file_list  array 是  — 包含输入表路径的数组

示例

from gvscript import mls

result = mls.table.table_import(
    gpkg_path='D:/data/input.LiData',
    layer_type='table',
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 export 

将表导出为外部文件

精确工具标识： table_export 

推荐调用： mls.table.export(...) 

必填参数： gpkg_path ,  file_list ,  output_path 

参数



参数 类型
必
填

默认值 说明

 gpkg_path  string 是  — GPKG 数据库路径。

 layer_type  string 否  'table' 图层类型，默认值为  table 。

 output_path  array 是  — 批量导出的自定义输出路径列表。

 file_list  array 是  — 包含输入表路径的数组。路径格式示
例： D:/data/current_project.lidpkg/table1 。

示例

from gvscript import mls

result = mls.table.export(
    output_path=['D:/data/output'],
    gpkg_path='D:/data/input.LiData',
    layer_type='table',
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



界面布局控制 API

模块： mls.ui 。本页列出 9 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。
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 set_dock_visibility  — 显示或隐藏停靠窗口

 set_toolbar_visibility  — 显示或隐藏 a toolbar

 set_ribbon_page_visibility  — 显示或隐藏功能区页面

 activate_dock  — 激活并将焦点切换到停靠窗口

 reset_layout  — 将 UI 布局重置为默认值

 get_layout_state  — 获取当前 UI 布局状态

 get_component_visibility  — 获取 UI 组件的可见性状态

 set_start_page_visibility  — 显示或隐藏起始页

 get_start_page_visibility  — 获取起始页可见性状态

 set_dock_visibility 

显示或隐藏停靠窗口

精确工具标识： ui_set_dock_visibility 

推荐调用： mls.ui.set_dock_visibility(...) 

必填参数： dock_id ,  visible 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 dock_id  string 是  — 停靠窗口 ID

 visible  boolean 是  — 显示或隐藏

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.set_dock_visibility(
    dock_id='example_id',
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_toolbar_visibility 

显示或隐藏 a toolbar



精确工具标识： ui_set_toolbar_visibility 

推荐调用： mls.ui.set_toolbar_visibility(...) 

必填参数： toolbar_id ,  visible 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 toolbar_id  string 是  — 工具栏 ID

 visible  boolean 是  — 显示或隐藏

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.set_toolbar_visibility(
    toolbar_id='example_id',
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_ribbon_page_visibility 

显示或隐藏功能区页面

精确工具标识： ui_set_ribbon_page_visibility 

推荐调用： mls.ui.set_ribbon_page_visibility(...) 

必填参数： page_id ,  visible 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 page_id  string 是  — 功能区页面 ID

 visible  boolean 是  — 显示或隐藏

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.set_ribbon_page_visibility(
    page_id='example_id',
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 activate_dock 

激活并将焦点切换到停靠窗口



精确工具标识： ui_activate_dock 

推荐调用： mls.ui.activate_dock(...) 

必填参数： dock_id 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 dock_id  string 是  — 停靠窗口 ID

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.activate_dock(
    dock_id='example_id',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 reset_layout 

将 UI 布局重置为默认值

精确工具标识： ui_reset_layout 

推荐调用： mls.ui.reset_layout(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.reset_layout(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_layout_state 

获取当前 UI 布局状态

精确工具标识： ui_get_layout_state 

推荐调用： mls.ui.get_layout_state(...) 

必填参数：无

参数



参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.get_layout_state(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_component_visibility 

获取 UI 组件的可见性状态

精确工具标识： ui_get_component_visibility 

推荐调用： mls.ui.get_component_visibility(...) 

必填参数： component_id 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 component_id  string 是  — 组件 ID to query

 component_type  string 否  'dock' 组件类型： dock 、 toolbar  或  ribbon 。

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.get_component_visibility(
    component_id='example_id',
    component_type='dock',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_start_page_visibility 

显示或隐藏起始页

精确工具标识： ui_set_start_page_visibility 

推荐调用： mls.ui.set_start_page_visibility(...) 

必填参数： visible 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 visible  boolean 是  — 显示或隐藏起始页



示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.set_start_page_visibility(
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 get_start_page_visibility 

获取起始页可见性状态

精确工具标识： ui_get_start_page_visibility 

推荐调用： mls.ui.get_start_page_visibility(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例

from gvscript import mls

result = mls.ui.get_start_page_visibility(
)
print(result.ok, result.output, result.message)



城市林业 API

模块： mls.urban_forest 。本页列出 12 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 monomer_config_urban_forest  — 用于配置城市林业模块的全局参数，包括地面点类别、树冠直径类型、DBH 拟

合方法、DBH 高度、DBH 范围和森林渲染设置

 monomer_transform_seed  — 将树图层中的普通矢量点转换为单木种子点，以便进行单木分割和参数测量

 monomer_update_seed  — 根据点云 TreeID 信息更新种子点。为具有 TreeID 但没有种子点的树木创建新种子

点，并更新现有种子点位置

 monomer_compute_dbh_height  — 以种子点为中心的圆柱形搜索区域计算单木的 DBH（胸径）和树高

 monomer_tree_segmentation  — 从点云中分割单木。该过程包括种子点生成和从种子点开始的生长

 monomer_cal_param  — 计算单木参数，包括 DBH、树高、角度、冠长、冠宽、冠径、南北冠径、东西冠径、体

积和面积

 monomer_tree_report  — 将单木报告导出为 HTML 文件，包含树木列表、统计信息和影像。成功后提示用户是

否在默认浏览器中打开

 monomer_clear_treeid  — 清除点云中的 Tree ID 值，但不移除关联的矢量种子点

 monomer_extract_cloud_by_treeid  — 按目标 Tree ID 提取点云。支持 3 种提取模式：ALL（0）、

BY_RANGE（1）和 BY_CSV（2）。输出可以是单个或多个 LiData 或 CSV 格式文件

 monomer_add_properties_by_table  — 通过关联点云 TreeID 与树种子点 Object ID，为点云添加附加属性。指

定表字段中的属性将写入为标量字段

 monomer_import_seed_tool  — 从 TXT/CSV 文件导入树种子点，可配置 ObjectID、X、Y、Z、DBH 和 Height

的列索引。导入后，使用 Tree_Segmentation 的 stepControl GROW 模式获取树木点云

 monomer_statistical_clearance_points  — 统计单木净空点。分析每棵树周围的净空空间并记录统计结果

 monomer_config_urban_forest 

用于配置城市林业模块的全局参数，包括地面点类别、树冠直径类型、DBH 拟合方法、DBH 高度、DBH 范围和森林

渲染设置

精确工具标识： Monomer_Config_Urban_Forest 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_config_urban_forest(...) 

同义名称： Monomer_Config_Urban_Forest 

必填参数：无

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 groundClass  object 否  — 地面点类别。每个对象值均为 0–255 范围内的类
别 ID。

 crown_diameter_type  integer 否  1 树冠直径类型。0：按平均值拟合；1：按圆拟合；
2：按椭圆拟合。



 dbh_fit_method  integer 否  0 DBH 拟合方法。0：按圆拟合；1：按椭圆拟合；2：
按圆柱拟合。

 dbh_height  number 否  1.3 默认 DBH 测量高度（必须大于零）

 min_DBH  number 否  0.05 最小 DBH 值。DBH 小于此值的种子点将被过滤（必
须大于零且小于  max_DBH ）。

 max_DBH  number 否  2.0 最大 DBH 值。DBH 大于此值的种子点将被过滤（必
须大于  min_DBH ）。

 forest_render  boolean 否  True 森林渲染总开关。true：显示；false：不显示。

 show_DBH  boolean 否  True 是否在森林渲染中显示 DBH。true：显示；false：
不显示。

 show_CD  boolean 否  True 是否在森林渲染中显示树冠直径。true：显示；
false：不显示。

 show_height  boolean 否  True 是否在森林渲染中显示树高。true：显示；false：
不显示。

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_config_urban_forest(
    groundClass={},
    crown_diameter_type=1,
    dbh_fit_method=0,
    dbh_height=1.3,
    min_DBH=0.05,
    max_DBH=2.0,
    forest_render=True,
    show_DBH=True,
    show_CD=True,
    show_height=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_transform_seed 

将树图层中的普通矢量点转换为单木种子点，以便进行单木分割和参数测量

精确工具标识： Monomer_Transform_Seed 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_transform_seed(...) 

同义名称： Monomer_Transform_Seed 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

— — — — 此功能不接收业务参数

示例



from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_transform_seed(
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_update_seed 

根据点云 TreeID 信息更新种子点。为具有 TreeID 但没有种子点的树木创建新种子点，并更新现有种子点位置

精确工具标识： Monomer_Update_Seed 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_update_seed(...) 

同义名称： Monomer_Update_Seed 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_update_seed(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_compute_dbh_height 

以种子点为中心的圆柱形搜索区域计算单木的 DBH（胸径）和树高

精确工具标识： Monomer_Compute_DBH_Height 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_compute_dbh_height(...) 

同义名称： Monomer_Compute_DBH_Height 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 cylinderRadius  number 否  1.0 以种子点为中心的圆柱搜索半径

 cylinderAboveHeight  number 否  10.0 从种子点向上的搜索高度

 cylinderBelowHeight  number 否  10.0 从种子点向下的搜索高度

 calDBH  boolean 否  True 是否计算 DBH。true：计算；false：不计算。



 calHeight  boolean 否  True 是否 计算高度。true：计算；false：不计算

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_compute_dbh_height(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    cylinderRadius=1.0,
    cylinderAboveHeight=10.0,
    cylinderBelowHeight=10.0,
    calDBH=True,
    calHeight=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_tree_segmentation 

从点云中分割单木。该过程包括种子点生成和从种子点开始的生长

精确工具标识： Monomer_Tree_Segmentation 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_tree_segmentation(...) 

同义名称： Monomer_Tree_Segmentation 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 stepControl  integer 否  2 
分割步长控制。0：仅生成种子点；1：使用现有种
子点进行分割；2：生成种子点并分割（完整流
程）

 initBranchHeight  number 否  1.3 用于生成种子点的初始枝干/树干高度

 initBranchThickness  number 否  0.2 用于生成种子点的初始枝干/树干厚度

 heightMininum  number 否  2.0 最小树高筛选阈值

 heightAboveGround  number 否  0.3 生长起点距地面的高度

 useHeightAboveGround  boolean 否  False 是否使用离地高度进行生长。true：使用；
false：不使用。

 maxClusterRadius  number 否  0.2 生成种子点的最大聚类半径

 minClusterSize  integer 否  100 最小聚类点数

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_tree_segmentation(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],



    stepControl=2,
    initBranchHeight=1.3,
    initBranchThickness=0.2,
    heightMininum=2.0,
    heightAboveGround=0.3,
    useHeightAboveGround=False,
    maxClusterRadius=0.2,
    minClusterSize=100,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_cal_param 

计算单木参数，包括 DBH、树高、角度、冠长、冠宽、冠径、南北冠径、东西冠径、体积和面积

精确工具标识： Monomer_Cal_Param 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_cal_param(...) 

同义名称： Monomer_Cal_Param 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 calDBH  boolean 否  False 是否计算 DBH。true：计算；false：不计算。

 calHeight  boolean 否  False 是否 计算高度。true：计算；false：不计算

 calAngle  boolean 否  True 是否 计算角度（倾角）。true：计算；false：不计算

 calCD  boolean 否  True 是否计算树冠直径。true：计算；false：不计算。

 calCL  boolean 否  True 是否计算冠长。true：计算；false：不计算。

 calCW  boolean 否  True 是否计算冠宽。true：计算；false：不计算。

 calSN  boolean 否  True 是否计算南北冠径。true：计算；false：不计算。

 calEW  boolean 否  True 是否计算东西冠径。true：计算；false：不计算。

 calVolume  boolean 否  True 是否 计算体积。true：计算；false：不计算

 calArea  boolean 否  True 是否 计算面积。true：计算；false：不计算

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_cal_param(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    calDBH=False,
    calHeight=False,
    calAngle=True,
    calCD=True,
    calCL=True,
    calCW=True,
    calSN=True,
    calEW=True,



    calVolume=True,
    calArea=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_tree_report 

将单木报告导出为 HTML 文件，包含树木列表、统计信息和影像。成功后提示用户是否在默认浏览器中打开

精确工具标识： Monomer_Tree_Report 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_tree_report(...) 

同义名称： Monomer_Tree_Report 

必填参数： input_paths ,  htmlPath 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 htmlPath  string 是  — HTML 报告文件的输出路径。默认是当前工程目录中的
 tree.html 。

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_tree_report(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    htmlPath='D:/data/input.LiData',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_clear_treeid 

清除点云中的 Tree ID 值，但不移除关联的矢量种子点

精确工具标识： Monomer_Clear_TreeID 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_clear_treeid(...) 

同义名称： Monomer_Clear_TreeID 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

示例

from gvscript import mls



result = mls.urban_forest.monomer_clear_treeid(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_extract_cloud_by_treeid 

按目标 Tree ID 提取点云。支持 3 种提取模式：ALL（0）、BY_RANGE（1）和 BY_CSV（2）。输出可以是单个或

多个 LiData 或 CSV 格式文件

精确工具标识： Monomer_Extract_Cloud_By_TreeID 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_extract_cloud_by_treeid(...) 

同义名称： Monomer_Extract_Cloud_By_TreeID 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型
必
填

默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 extractType  integer 否  0 提取类型。0：提取所有树木；1：按 ID 范围提取树
木；2：按 CSV 文件列表提取树木。

 treeIDMin  integer 否  1 最小树 ID（当  extractType  为 1 时必填）

 treeIDMax  integer 否  100000 最大树 ID（当  extractType  为 1 时必填）

 treeIDFile  string 否  — 包含 Tree ID 列表的 CSV 文件路径（当  extractType 
为 2 时必填）

 singleFile  boolean 否  False 是否将所有树木导出到单个文件。true：单个文件；
false：每棵树单独输出文件。

 outputFile  string 否  — 
输出文件路径（当  singleFile  为 true 时必填）。默
认位于当前工程目录，文件名为
 extract_by_treeID_merged 。

 outputDir  string 否  — 输出目录路径（当  singleFile  为 false 时必填）。默
认是当前工程目录。

 outputFormat  integer 否  0 输出文件格式. 0: .LiData, 1: .csv

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_extract_cloud_by_treeid(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    extractType=0,
    treeIDMin=1,
    treeIDMax=100000,
    treeIDFile='example',
    singleFile=False,
    outputFile='example',
    outputDir='example',
    outputFormat=0,



)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_add_properties_by_table 

通过关联点云 TreeID 与树种子点 Object ID，为点云添加附加属性。指定表字段中的属性将写入为标量字段

精确工具标识： Monomer_Add_Properties_By_Table 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_add_properties_by_table(...) 

同义名称： Monomer_Add_Properties_By_Table 

必填参数： input_paths ,  propertyNames 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

 propertyNames  array 是  — 要从树图层添加的属性字段名称列表。系统会自动列出可供
用户选择的字段。

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_add_properties_by_table(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    propertyNames=['example_name'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_import_seed_tool 

从 TXT/CSV 文件导入树种子点，可配置 ObjectID、X、Y、Z、DBH 和 Height 的列索引。导入后，使用

Tree_Segmentation 的 stepControl GROW 模式获取树木点云

精确工具标识： Monomer_Import_Seed_Tool 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_import_seed_tool(...) 

同义名称： Monomer_Import_Seed_Tool 

必填参数： filePath 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 filePath  string 是  — 种子点 TXT/CSV 文件路径

 seperator  string 否  ',' 列分隔符

 numLinesToSkip  integer 否  1 要跳过的表头行数

 objectIDIndex  integer 否  2 Object ID 所在列的索引（从 0 开始）



 xIndex  integer 否  3 X 坐标所在列的索引（从 0 开始）

 yIndex  integer 否  4 Y 坐标所在列的索引（从 0 开始）

 zIndex  integer 否  5 Z 坐标所在列的索引（从 0 开始）

 DBHIndex  integer 否  6 DBH 值所在列的索引（从 0 开始）

 HeightIndex  integer 否  7 树高值所在列的索引（从 0 开始）

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_import_seed_tool(
    filePath='D:/data/input.LiData',
    seperator=',',
    numLinesToSkip=1,
    objectIDIndex=2,
    xIndex=3,
    yIndex=4,
    zIndex=5,
    DBHIndex=6,
    HeightIndex=7,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 monomer_statistical_clearance_points 

统计单木净空点。分析每棵树周围的净空空间并记录统计结果

精确工具标识： Monomer_Statistical_Clearance_Points 

推荐调用： mls.urban_forest.monomer_statistical_clearance_points(...) 

同义名称： Monomer_Statistical_Clearance_Points 

必填参数： input_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入点云文件路径列表，支持单个或多个路径

示例

from gvscript import mls

result = mls.urban_forest.monomer_statistical_clearance_points(
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)



矢量数据 API

模块： mls.vector 。本页列出 3 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 vector_import  — 将矢量数据（如 Shapefile、GeoJSON、KML、DXF）导入工程

 export  — 将工程中的矢量图层导出为文件（如 Shapefile、GeoJSON、GPKG、DXF）。输入文件数组 A 与输

出文件数组必须一一对应，且元素数量相同。

 create_layer  — 在工程 GPKG 数据库中新建空矢量图层（点、线、多边形或注记）。

 vector_import 

将矢量数据（如 Shapefile、GeoJSON、KML、DXF）导入工程

精确工具标识： vector_import 

推荐调用： mls.vector.vector_import(...) 

必填参数： source_path ,  gpkg_path 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 source_path  string 是  — 输入矢量文件路径

 target_path  string 否  — 工程中的目标图层 ID；如果不存在则创建新图层

 gpkg_path  string 是  — 当前工程的 GPKG/Lidpkg 文件路径。

 src_wkt  string 否  — 源坐标系 WKT

 dst_wkt  string 否  — 转换目标坐标系 WKT

 layer_type  string 否  'layer' 图层类型，默认值为  layer 。

 add_to_project  boolean 否  True 是否添加到当前工程。

 add_xyz  boolean 否  False 是否添加 XYZ 坐标。

 dxf_unit  integer 否  0 DXF 文件单位（0 = 米，1 = 厘米等）。

 file_list  array 否  — 包含输入矢量路径的数组

示例

from gvscript import mls

result = mls.vector.vector_import(
    source_path='D:/data/input.LiData',
    target_path='D:/data/input.LiData',
    gpkg_path='D:/data/input.LiData',



    src_wkt='example',
    dst_wkt='example',
    layer_type='layer',
    add_to_project=True,
    add_xyz=False,
    dxf_unit=0,
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 export 

将工程中的矢量图层导出为文件（如 Shapefile、GeoJSON、GPKG、DXF）。输入文件数组 A 与输出文件数组必须

一一对应，且元素数量相同。

精确工具标识： vector_export 

推荐调用： mls.vector.export(...) 

必填参数： output_path ,  file_list ,  gpkg_path 

参数

参数 类型
必
填

默认值 说明

 source_path  string 否  — 要导出的源图层 ID

 target_path  string 否  — 输出文件路径

 gpkg_path  string 是  — GPKG 数据库路径。

 src_wkt  string 否  — 源坐标系 WKT

 dst_wkt  string 否  — 转换目标坐标系 WKT

 layer_type  string 否  'layer' 图层类型，默认值为  layer 。

 out_file_suffix  string 否  — 输出文件后缀；为空时自动从  target_path  检
测。

 add_xyz  boolean 否  False 是否添加 XYZ 坐标。

 merge_into_one  boolean 否  False 是否将多个图层合并为一个文件。

 need_fields_filter  boolean 否  False 是否筛选字段。

 fields  array 否  — 要导出的字段列表

 output_path  array 是  — 

批量导出的自定义输出路径列表（结构体中的
 outputPath ）。对于 DXF，当
 merge_into_one=true  时， output_path  为文件；否
则为文件夹。对于 XML， output_path  必须为文
件。对于其他格式，应为文件夹路径。

 file_list  array 是  — 包含输入矢量路径的数组。路径格式示
例： D:/data/current_project.lidpkg/layer1 。

示例

from gvscript import mls



result = mls.vector.export(
    output_path=['D:/data/output'],
    source_path='D:/data/input.LiData',
    target_path='D:/data/input.LiData',
    gpkg_path='D:/data/input.LiData',
    src_wkt='example',
    dst_wkt='example',
    layer_type='layer',
    out_file_suffix='example',
    add_xyz=False,
    merge_into_one=False,
    need_fields_filter=False,
    fields=['example'],
    file_list=['example'],
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 create_layer 

在工程 GPKG 数据库中新建空矢量图层（点、线、多边形或注记）。

精确工具标识： vector_create_layer 

推荐调用： mls.vector.create_layer(...) 

必填参数： gpkg_path ,  layer_name ,  geometry_type 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 gpkg_path  string 是  — GPKG/Lidpkg 数据库文件路径。

 layer_name  string 是  — 新建矢量图层的名称。

 geometry_type  string 是  — 几何类型： point 、 line 、 polygon  或  annotation 。

示例

from gvscript import mls

result = mls.vector.create_layer(
    gpkg_path='D:/data/input.LiData',
    layer_name='example_name',
    geometry_type='example',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



矢量转换 API

模块： mls.vector_conversion 。本页列出 19 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示

例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 tool_3d_ascii_to_feature_class  — 将一个或多个存储为 XYZ、XYZI 或 GENERATE 格式的 ASCII 文件中的 3D

要素导入到新的要素类。

 feature_class_to_ascii_3d  — 将 3D 要素导出为 GENERATE 或 XYZ 格式的 ASCII 文本文件。

 feature_class_to_3d_by_attribute  — 使用输入要素属性中的高程值创建 3D 要素。

 json_to_feature_class  — 将 Esri JSON（.json）或 GeoJSON（.geojson）格式文件中的要素集合转换为要素

类。

 feature_class_to_json  — 将要素转换为 Esri JSON 或 GeoJSON 格式。要素的字段、几何和空间参考将转换

为相应的 JSON 表示形式，并写入扩展名为 .json 或 .geojson 的文件。

 kml_to_feature_class  — 将 KML 或 KMZ 文件转换为要素类。

 feature_class_to_kml  — 将要素类转换为 KML 文件。

 xy_table_to_point  — 根据表中的 X、Y 和 Z 坐标创建点要素类。

 xy_table_to_line  — 根据表中的起点 X 坐标字段、起点 Y 坐标字段、终点 X 坐标字段和终点 Y 坐标字

段，创建包含大地线和平面线要素的要素类。

 points_to_line  — 根据点要素创建线要素。

 feature_class_to_line  — 通过以下任一方法创建包含线要素的要素类：将多边形边界转换为线、分割线，或

在两个要素相交处拆分多边形或线。

 polygon_to_line  — 将多边形要素转换为线要素。

 feature_class_to_point  — 根据输入要素的代表位置创建点要素类。

 feature_class_to_polygon  — 根据输入线要素或多边形要素定义的闭合区域创建包含多边形的要素类。

 feature_class_vertices_to_points  — 根据输入要素指定的顶点或位置创建包含点的要素类。

 point_to_raster  — 将点要素转换为栅格数据集。

 polyline_to_raster  — 将折线要素转换为栅格数据集。

 polygon_to_raster  — 将多边形要素转换为栅格数据集。

 feature_class_to_raster  — 将要素转换为栅格数据集。

 tool_3d_ascii_to_feature_class 

将一个或多个存储为 XYZ、XYZI 或 GENERATE 格式的 ASCII 文件中的 3D 要素导入到新的要素类。

精确工具标识： vector_conversion_3d_ascii_to_feature_class 

推荐调用： mls.vector_conversion.tool_3d_ascii_to_feature_class(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明



 input_paths  array 是  — 

包含 XYZ、XYZI（含 LiDAR 强度）或 3D GENERATE 格式数据
的 ASCII 文件或文件夹。所有输入文件必须采用相同格式。若
指定文件夹，则必须提供  fileSuffix  参数，工具将处理具有
该后缀的所有文件。

 output_path  string 是  — 根据输入 ASCII 坐标数据或 GENERATE 格式数据创建的输出要
素类。

 Parameters  object 是  — 3D ASCII 转要素类参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 fileType  integer 是  0 

要转换为要素类的 ASCII 文件格式。XYZ：包含以
XYZ 坐标存储的几何信息的文本文件。XYZI：同时
包含 XYZ 坐标和强度测量值的文本文件。
GENERATE：采用 GENERATE 格式的结构化文本文
件。

 wkt  string 是  — 输入数据的坐标系。默认值为“None”。

 geomType  integer 是  0 

输出要素类的几何类型。多点要素：当输入数据包
含大量点且无需为每个要素保留属性时建议使用。
点要素：每个 XYZ 坐标生成一个点要素。折线要
素：输出包含折线要素。多边形要素：输出包含多
边形要素。

 dZfactor  number 否  1.0 
Z 值的乘数系数。通常用于将 Z 的线性单位转换
为与 X、Y 相同的线性单位。默认值为 1，表示高
程值保持不变。

 dAverageSpacing  number 否  0.0 输入点之间的平均平面距离。

 fileSuffix  string 否  — 用于选择从输入文件夹导入文件的文件后缀。

 decimalSeparatorType  integer 否  0 
文本文件中用于分隔数字整数部分和小数部分的小
数分隔符。句点：使用句点作为小数分隔符，为默
认设置。逗号：使用逗号作为小数分隔符。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.tool_3d_ascii_to_feature_class_parameters()
params.fileType = 0

result = mls.vector_conversion.tool_3d_ascii_to_feature_class(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_ascii_3d 



将 3D 要素导出为 GENERATE 或 XYZ 格式的 ASCII 文本文件。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_ascii_3d 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_ascii_3d(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 要导出为 ASCII 文件的 3D 点、多点、折线或多边形要素
类。

 output_path  string 是  — 写入输出文件的文件夹。

 Parameters  object 是  — 要素类转 ASCII 3D 参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 outName  string 否  'ps.txt' 生成的 ASCII 文件名称。

 format  integer 是  0 

指定要创建的 ASCII 文件格式。GENERATE：以
GENERATE 格式写入输出，为默认设置。XYZ：写
入输入要素的 XYZ 信息；输入要素中的每条线或
每个多边形将分别创建一个文件。

 delimiter  integer 否  0 

指定用于分隔文本文件列中各项的分隔符。空
格：使用空格分隔字段值，为默认设置。逗号：
使用逗号分隔字段值；若小数分隔符也为逗号，
则此选项不适用。

 decimalFormat  integer 是  0 

指定确定输出文件中有效数字位数的方法。自
动：在删除多余尾随零时，自动确定保持精度所
需的有效数字位数，为默认设置。固定：由小数
位数参数定义有效数字位数。

 digits  integer 否  3 当小数表示法参数设为“固定”时，指定写入输
出文件的小数位数。

 decimalSeparator  integer 否  0 
指定用于分隔数字整数部分和小数部分的字符。
句点：使用句点作为小数分隔符，为默认设置。
逗号：使用逗号作为小数分隔符。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_ascii_3d_parameters()
params.outName = 'ps.txt'

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_ascii_3d(
    Parameters=params,



    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_3d_by_attribute 

使用输入要素属性中的高程值创建 3D 要素。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_3d_by_attribute 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_3d_by_attribute(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 用于创建 3D 要素的输入要素。

 output_path  string 是  — Z 值由指定高程字段生成的输出 3D 要素类。

 Parameters  object 是  — 按属性将要素类转为 3D 的参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 heightFieldName  string 是  — 其值用于定义所生成 3D 要素高度的字段。

 toHeightFieldName  string 是  — 
线要素可选的第二个高程字段。若使用两个高程字
段，每条线的起点使用第一个字段的高程，终点使用
第二个字段的高程，从而形成坡度。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_3d_by_attribute_parameters()
params.heightFieldName = 'example_name'

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_3d_by_attribute(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 json_to_feature_class 

将 Esri JSON（.json）或 GeoJSON（.geojson）格式文件中的要素集合转换为要素类。



精确工具标识： vector_conversion_json_to_feature_class 

推荐调用： mls.vector_conversion.json_to_feature_class(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 

要转换为要素类的输入  .json  或  .geojson  文件。文件扩展
名决定工具为正确转换所采用的格式：Esri JSON 格式文件使
用  .json  扩展名，GeoJSON 格式文件使用  .geojson  扩展
名。

 output_path  string 是  — 根据输入 JSON 或 GeoJSON 要素创建的输出要素类。

 Parameters  object 是  — JSON 转要素类参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 vecFields  array 否  — 选择要导出到输出要素类的字段。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.json_to_feature_class_parameters()
params.vecFields = ['example']

result = mls.vector_conversion.json_to_feature_class(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_json 

将要素转换为 Esri JSON 或 GeoJSON 格式。要素的字段、几何和空间参考将转换为相应的 JSON 表示形式，并写

入扩展名为 .json 或 .geojson 的文件。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_json 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_json(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明



 input_paths  array 是  — 要转换为 JSON 格式的要素。

 output_path  string 是  — 要创建的  .json  或  .geojson  文件。

 Parameters  object 是  — 要素类转 JSON 参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 vecFields  array 否  — 选择要导出到输出 JSON 的字段。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_json_parameters()
params.vecFields = ['example']

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_json(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 kml_to_feature_class 

将 KML 或 KMZ 文件转换为要素类。

精确工具标识： vector_conversion_kml_to_feature_class 

推荐调用： mls.vector_conversion.kml_to_feature_class(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 要转换的 KML 或 KMZ 文件。

 output_path  string 是  — 生成要素类的路径。

 Parameters  object 是  — KML 转要素类参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 vecFields  array 否  — 选择要导出到输出要素类的字段。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。



 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.kml_to_feature_class_parameters()
params.vecFields = ['example']

result = mls.vector_conversion.kml_to_feature_class(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_kml 

将要素类转换为 KML 文件。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_kml 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_kml(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 要转换为 KML 的要素类。

 output_path  string 是  — 要创建的 KML 文件。注：输出  .kmz  文件时，会生成采用
ZIP 压缩的 KML 文件，其查看和处理方式与 KML 文件相同。

 Parameters  object 是  — 要素类转 KML 参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 vecFields  array 否  — 选择要包含在输出 KML 中的字段。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_kml_parameters()
params.vecFields = ['example']

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_kml(
    Parameters=params,



    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 xy_table_to_point 

根据表中的 X、Y 和 Z 坐标创建点要素类。

精确工具标识： vector_conversion_xy_table_to_point 

推荐调用： mls.vector_conversion.xy_table_to_point(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 用于定义点要素位置的表（包含 X 和 Y 坐标）。

 output_path  string 是  — 包含输出点要素的要素类。

 Parameters  object 是  — XY 表转点参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 wkt  string 是  — X 和 Y 坐标的坐标系，该坐标系也将作为输出要素
类的坐标系。

 FieldX  string 是  — 输入表中包含 X 坐标（或经度）的字段。

 FieldY  string 是  — 输入表中包含 Y 坐标（或纬度）的字段。

 FieldZ  string 否  — 输入表中包含 Z 坐标的字段。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.xy_table_to_point_parameters()
params.wkt = 'example'

result = mls.vector_conversion.xy_table_to_point(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 xy_table_to_line 



根据表中的起点 X 坐标字段、起点 Y 坐标字段、终点 X 坐标字段和终点 Y 坐标字段，创建包含大地线和平面线

要素的要素类。

精确工具标识： vector_conversion_xy_table_to_line 

推荐调用： mls.vector_conversion.xy_table_to_line(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 输入表，可为文本文件、CSV 文件或要素类。

 output_path  string 是  — 包含大地线和平面线的输出要素类。

 Parameters  object 是  — XY 表转线参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 wkt  string 是  — 输出要素类的空间参考。

 FieldXFrom  string 是  — 输入表中的数值字段，包含线起点的 X 坐标（或经
度）；该坐标位于空间参考参数指定的坐标系中。

 FieldYFrom  string 是  — 输入表中的数值字段，包含线起点的 Y 坐标（或纬
度）；该坐标位于空间参考参数指定的坐标系中。

 FieldXEnd  string 是  — 输入表中的数值字段，包含线终点的 X 坐标（或经
度）；该坐标位于空间参考参数指定的坐标系中。

 FieldYEnd  string 是  — 输入表中的数值字段，包含线终点的 Y 坐标（或纬
度）；该坐标位于空间参考参数指定的坐标系中。

 lineType  integer 否  0 要创建的线几何类型。

 idField  string 否  — 输入表中的字段。该字段及其值将包含在输出中，
可用于将输出要素与输入表中的记录关联。

 bAttributes  boolean 否  False 是否将其余输入字段添加到输出要素类。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.xy_table_to_line_parameters()
params.wkt = 'example'

result = mls.vector_conversion.xy_table_to_line(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



 points_to_line 

根据点要素创建线要素。

精确工具标识： vector_conversion_points_to_line 

推荐调用： mls.vector_conversion.points_to_line(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 input_paths  array 是  — 要转换为线的点要素。

 output_path  string 是  — 根据输入点创建的线要素类。

 Parameters  object 是  — 点转线参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 lineField  string 是  — 用于将点分组为线要素的字段。

 sortField  string 否  — 用于确定每条线中点排序的字段。

 closeLine  boolean 否  False 输出线要素是否闭合。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.points_to_line_parameters()
params.lineField = 'example'

result = mls.vector_conversion.points_to_line(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_line 

通过以下任一方法创建包含线要素的要素类：将多边形边界转换为线、分割线，或在两个要素相交处拆分多边形或

线。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_line 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_line(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 



参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入要素可以是线要素、多边形要素或两者兼有。

 output_path  string 是  — 根据输入线或多边形边界创建、并在交点处分割的输出线要
素类。

 Parameters  object 是  — 要素类转线参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 bPreseveAttributes  boolean 否  True 
指定是否在输出要素类中保留输入要素的属性。选
中：在输出要素中保留输入属性，为默认设置。未选
中：丢弃输出要素中的输入属性。

 dXYTolerance  number 否  0.0 
要素坐标之间的最小间距，也是空间计算期间坐标可
在 X、Y 或两个方向上移动的距离。除非有明确理由
覆盖，否则应使用输入空间参考的 XY 容差。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_line_parameters()
params.bPreseveAttributes = True

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_line(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 polygon_to_line 

将多边形要素转换为线要素。

精确工具标识： vector_conversion_polygon_to_line 

推荐调用： mls.vector_conversion.polygon_to_line(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入要素必须为多边形。



 output_path  string 是  — 包含多边形边界的输出线要素类，可选择包含相邻多边形
信息。

 Parameters  object 是  — 多边形转线参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 bIdentifyNeighboringInfo  boolean 否  True 是否识别并存储多边形相邻信息。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.polygon_to_line_parameters()
params.bIdentifyNeighboringInfo = True

result = mls.vector_conversion.polygon_to_line(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_point 

根据输入要素的代表位置创建点要素类。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_point 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_point(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入要素可以是点、多点、线或多边形。

 output_path  string 是  — 根据输入要素的质心、标注点或内部点创建的输出点要素
类。

 Parameters  object 是  — 要素类转点参数。

 Parameters  字段

字段 类型 必填 默认值 说明

 bInside  boolean 否  False 生成的点要素是否必须位于输入要素内部。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。



 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_point_parameters()
params.bInside = False

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_point(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_polygon 

根据输入线要素或多边形要素定义的闭合区域创建包含多边形的要素类。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_polygon 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_polygon(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 input_paths  array 是  — 输入要素可以是线、多边形或两者的组合。

 output_path  string 是  — 根据输入线、多边形或标注要素创建的输出多边形要素
类。

 Parameters  object 是  — 要素类转多边形参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 labelFeatures  string 否  — 可选的输入点要素，其属性将转移到输出多边形要
素。

 bPreseveAttributes  boolean 否  True 

指定是否在输出要素类中保留输入要素属性。选中：
在输出要素中保留输入属性；若存在标注要素，输出
要素仅包含标注要素的属性，为默认设置。未选中：
在输出要素中保留输入属性字段，但字段值为空。

 dXYTolerance  number 否  0.0 
要素坐标之间的最小间距，也是空间计算期间坐标可
在 X、Y 或两个方向上移动的距离。除非有明确理由
覆盖，否则应使用输入空间参考的 XY 容差。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。



示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_polygon_parameters()
params.labelFeatures = 'example'

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_polygon(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_vertices_to_points 

根据输入要素指定的顶点或位置创建包含点的要素类。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_vertices_to_points 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_vertices_to_points(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 

包含 XYZ、XYZI（含 LiDAR 强度）或 3D GENERATE 格式数据
的 ASCII 文件或文件夹。所有输入文件必须采用相同格式。若
指定文件夹，则必须提供  fileSuffix  参数，工具将处理具有
该后缀和扩展名的所有文件。

 output_path  string 是  — 要创建的结果要素类。

 Parameters  object 是  — 要素类顶点转点参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认
值

说明

 nPointType  integer 否  0 点类型：0 为所有顶点，1 为中点，2 为起点，3 为
终点，4 为起点和终点，5 为悬挂点。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_vertices_to_points_parameters()
params.nPointType = 0

result = mls.vector_conversion.feature_class_vertices_to_points(



    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 point_to_raster 

将点要素转换为栅格数据集。

精确工具标识： vector_conversion_point_to_raster 

推荐调用： mls.vector_conversion.point_to_raster(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 
要转换为栅格的点或多点要素数据集。对于当前工程中的图层
或表，先使用  project_resolve_loaded_data  解析，并使用返回
的路径或源，而非  id 。对于外部数据，直接使用外部路径。

 output_path  string 是  — 转换工具将创建的输出栅格数据集。

 Parameters  object 是  — 点转栅格参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 field  string 是  — 

用于为输出栅格赋值的字段。该字段可以是输入
要素数据集属性表中的任意字段。若必须提供该
字段而用户未提供，应请用户指定；不要自行选
择默认字段。

 dCellSize  number 否  0.0 输出栅格的像元大小。

 dNodataValue  number 否  -9999.0 用于指定栅格中无效区域位置的值。

 nCellAssignmentType  integer 否  1 

指定多个要素落入同一像元时的像元赋值方式。
最常见：将“值字段”中属性最常见的要素赋给
该像元；若多个要素的常见属性数量相同，则使
用 FID 最小的要素。总和：像元中所有点的属性
值之和（不适用于字符串数据）。平均值：像元
中所有点的属性平均值（不适用于字符串数
据）。标准差：像元中所有点属性的标准差；若
像元内少于两个点，则为该像元赋予 NoData（不
适用于字符串数据）。最大值：像元中所有点的
最大属性值（不适用于字符串数据）。最小值：
像元中所有点的最小属性值（不适用于字符串数
据）。范围：像元中所有点属性值的范围（不适
用于字符串数据）。计数：像元中的点数。

 priorityFieldName  string 是  — 
用于确定在属性相同的要素中哪个要素具有优先
级。此字段仅与“最常见”像元分配类型选项配
合使用。



 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.point_to_raster_parameters()
params.field = 'example'

result = mls.vector_conversion.point_to_raster(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 polyline_to_raster 

将折线要素转换为栅格数据集。

精确工具标识： vector_conversion_polyline_to_raster 

推荐调用： mls.vector_conversion.polyline_to_raster(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 
要转换为栅格的折线要素数据集。对于当前工程中的图层或
表，先使用  project_resolve_loaded_data  解析，并使用返回的
路径或源，而非  id 。对于外部数据，直接使用外部路径。

 output_path  string 是  — 转换工具将创建的输出栅格数据集。

 Parameters  object 是  — 折线转栅格参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 field  string 是  — 

用于为输出栅格赋值的字段。该字段可以是输入
要素数据集属性表中的任意数值字段。若必须提
供该字段而用户未提供，应请用户指定；不要自
行选择默认字段。

 dCellSize  number 否  0.0 所创建输出栅格的像元大小。

 dNodataValue  number 否  -9999.0 用于指定栅格中无效区域的值。

 nCellAssignmentType  integer 否  1 

指定多个要素落入同一像元时的像元赋值方法。
最大长度：与该像元重叠长度最大的要素决定赋
给像元的值。最大合计长度：若像元中的多个要
素具有相同值，则计算其合计长度；合计长度最



大的要素决定赋给像元的值。

 priorityFieldName  string 否  — 

该字段用于确定像元中哪个要素相对于其他要素
具有优先级。使用该字段时，无论选择何种像元
分配类型，均选择正优先级值最高的要素进行转
换。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.polyline_to_raster_parameters()
params.field = 'example'

result = mls.vector_conversion.polyline_to_raster(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 polygon_to_raster 

将多边形要素转换为栅格数据集。

精确工具标识： vector_conversion_polygon_to_raster 

推荐调用： mls.vector_conversion.polygon_to_raster(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 
要转换为栅格的多边形要素数据集。对于当前工程中的图层或
表，先使用  project_resolve_loaded_data  解析，并使用返回的
路径或源，而非  id 。对于外部数据，直接使用外部路径。

 output_path  string 是  — 转换工具将创建的输出栅格数据集。

 Parameters  object 是  — 多边形转栅格参数。

 Parameters  字段

字段 类型
必
填

默认值 说明

 field  string 是  — 

用于为输出栅格赋值的字段。该字段可以是输入
要素数据集属性表中的任意数值字段。若必须提
供该字段而用户未提供，应请用户指定；不要自
行选择默认字段。

 dCellSize  number 否  0.0 所创建输出栅格的像元大小。



 dNodataValue  number 否  -9999.0 用于指定栅格中无效区域的值。

 nCellAssignmentType  integer 否  1 

指定多个要素落入同一像元时的像元赋值方法。
像元中心：与像元中心重叠要素的属性决定赋给
像元的值。最大面积：像元内面积最大的要素决
定赋给像元的值。最大合计面积：若像元中的多
个要素具有相同值，则计算其合计面积；合计面
积最大的要素决定赋给像元的值。

 priorityFieldName  string 否  — 

该字段用于确定像元中哪个要素相对于其他要素
具有优先级。使用该字段时，无论选择何种像元
分配类型，均选择正优先级值最高的要素进行转
换。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.polygon_to_raster_parameters()
params.field = 'example'

result = mls.vector_conversion.polygon_to_raster(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 feature_class_to_raster 

将要素转换为栅格数据集。

精确工具标识： vector_conversion_feature_class_to_raster 

推荐调用： mls.vector_conversion.feature_class_to_raster(...) 

必填参数： input_paths ,  output_path ,  Parameters 

参数

参数 类型
必
填

默
认
值

说明

 input_paths  array 是  — 

要转换为栅格数据集的输入要素数据集。对于当前工程中的图
层或表，先使用  project_resolve_loaded_data  解析，并使用返
回的路径或源，而非  id 。对于外部数据，直接使用外部路
径。

 output_path  string 是  — 要创建的输出栅格数据集。

 Parameters  object 是  — 要素类转栅格参数。

 Parameters  字段



字段 类型 必
填

默认值 说明

 field  string 是  — 

用于为输出栅格赋值的字段。该字段可以是输入要
素数据集属性表中的任意数值字段。若必须提供该
字段而用户未提供，应请用户指定；不要自行选择
默认字段。

 dCellSize  number 否  0.0 所创建输出栅格的像元大小。

 dNodataValue  number 否  -9999.0 用于指定栅格中无效区域位置的值。

 withPostprocessing  boolean 否  True 是否将处理结果添加到工程图层列表。

 reserve  integer 否  0 为将来的功能扩展保留的参数。

示例

from gvscript import mls

params = mls.vector_conversion.feature_class_to_raster_parameters()
params.field = 'example'

result = mls.vector_conversion.feature_class_to_raster(
    Parameters=params,
    input_paths=['D:/data/input.LiData'],
    output_path='D:/data/output',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



视图控制 API

模块： mls.viewer 。本页列出 4 个公开功能，包含精确工具标识、完整参数、 Parameters  字段和示例。

返回脚本工具 API 参考首页

功能目录

 set_visibility  — 设置当前 3D 视图/窗口或视图叠加层的可见性。请勿使用此工具显示或隐藏工程树图层、

已加载点云、矢量图层、栅格图层或 CObject/LiLayer 数据。若要控制工程树数据的可见性，请先调用

 project_resolve_loaded_data ，再调用  layer_set_visibility 。此工具需要一个活动的中央视图。

 fit_all  — 调整视图以显示全部内容

 zoom_to_layer  — 缩放视图以适配指定图层（支持点云、轨迹等基于 CObject 的数据，以及矢量、栅格等基

于 LiLayer 的数据）

 set_display_mode  — 在视图中以指定显示模式显示点云（高程、强度、RGB 等）

 set_visibility 

设置当前 3D 视图/窗口或视图叠加层的可见性。请勿使用此工具显示或隐藏工程树图层、已加载点云、矢量图

层、栅格图层或 CObject/LiLayer 数据。若要控制工程树数据的可见性，请先调用  project_resolve_loaded_data ，

再调用  layer_set_visibility 。此工具需要一个活动的中央视图。

精确工具标识： viewer_set_visibility 

推荐调用： mls.viewer.set_visibility(...) 

必填参数： visible 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 viewer_id  string 否  '3D' 视图窗口 ID（例如  2D 、 3D 、 Profile 、 Panorama ）。

 visible  boolean 是  — 是否显示或隐藏视图

示例

from gvscript import mls

result = mls.viewer.set_visibility(
    viewer_id='3D',
    visible=True,
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 fit_all 

调整视图以显示全部内容



精确工具标识： viewer_fit_all 

推荐调用： mls.viewer.fit_all(...) 

必填参数：无

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 viewer_id  string 否  '3D' 视图窗口 ID

示例

from gvscript import mls

result = mls.viewer.fit_all(
    viewer_id='3D',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 zoom_to_layer 

缩放视图以适配指定图层（支持点云、轨迹等基于 CObject 的数据，以及矢量、栅格等基于 LiLayer 的数据）

精确工具标识： viewer_zoom_to_layer 

推荐调用： mls.viewer.zoom_to_layer(...) 

必填参数： layer_path 

参数

参数 类型
必
填

默认
值

说明

 layer_path  string 是  — 要缩放至的图层路径、对象名称或图层 ID（支持点云、轨
迹、矢量、栅格等）。

 viewer_id  string 否  '3D' 视图窗口 ID

示例

from gvscript import mls

result = mls.viewer.zoom_to_layer(
    layer_path='D:/data/input.LiData',
    viewer_id='3D',
)
print(result.ok, result.output, result.message)

 set_display_mode 

在视图中以指定显示模式显示点云（高程、强度、RGB 等）

精确工具标识： viewer_set_display_mode 



推荐调用： mls.viewer.set_display_mode(...) 

必填参数： point_cloud_paths 

参数

参数 类型 必填 默认值 说明

 viewer_id  string 否  '3D' 视图窗口 ID

 point_cloud_paths  array 是  — 要显示的点云文件路径，必须为绝对路径

 display_mode  string 否  'RGB' 点云渲染的显示模式

示例

from gvscript import mls

result = mls.viewer.set_display_mode(
    viewer_id='3D',
    point_cloud_paths=['D:/data/input.LiData'],
    display_mode='RGB',
)
print(result.ok, result.output, result.message)



错误码参考

LiDAR360MLS 用户错误码为四位数字。首位表示问题域，后三位表示问题类型；同一错误码可能在警告或错误中出

现。排查时请同时保留四位错误码和完整原始消息。

通用排查顺序

1. 记录错误码、完整原始消息、功能名称、发生时间和软件完整版本。

2. 优先处理同一时间更具体的错误。例如 4010 之前若出现 2004，应先解决文件读取问题。

3. 修正输入、数据或环境根因后再重试；先完成或退出冲突流程；内部错误只安全重试一次。

4. 修复工程或升级旧数据前，先复制完整备份；不要通过修改扩展名、版本字段或内部配置绕过校验。

问题域

问题域 错误码数量 说明

输入与选择 14 参数、必填输入、选择对象或组合不符合要求。

数据与文件 34 文件、工程、数据库、空间数据、点云、轨迹或影像异常。

环境与依赖 23 授权、网络、服务、硬件、运行时、插件或配置条件不足。

算法与结果 15 处理启动、执行、匹配、收敛或结果形成失败。

应用状态 16 工程、任务、资源、视图或互斥工具的当前状态不允许操作。

内部错误 14 需要一次安全重试并通常应升级到技术支持的内部问题。

兼容与迁移 7 软件与工程、数据或旧格式的版本不兼容。

无法自行解决时，请参阅联系技术支持。



输入与选择

本页列出输入与选择类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错误
码

标题 简要含义

1003 参数值无效 一个或多个参数值无效。

1004 结构化文本参数无效
JSON、XML、INI 等明码结构化参数格式或结构错误，无法解析或使
用。

1008 缺少必要输入 未提供输入路径、输出路径、编码、表头行等必要输入。

1013 需要选择对象 当前操作需要选择对象、图层、类别、区域或相机。

1018 选择对象无效 用户选择的对象不符合当前工具要求。

1023 图层选择无效 所选图层不符合当前工具要求。

1028 对象类型无效 所选对象类型不符合当前操作要求。

1029 输入字段类型不支持 输入字段存在，但字段类型不满足当前工具、样式或算法要求。

1033 输入数量不足 输入对象、点、控制点或其他必要项数量不足。

1034
模型构建器可运行工具数
量不足

模型构建器流程需要至少添加一个可运行工具，但当前画布中没有
可运行工具。

1038 参数范围无效 参数值超出支持范围。

1048 参数组合无效 传入的参数组合无效或内部不一致。

1054 多余输入已跳过
输入了多个数据，但当前工具只接受其中一个输入，其余输入已被
跳过。

1060 矢量图层已自动重命名
矢量导入遇到同名但类型不同的图层，系统已自动重命名并继续导
入。



1003 参数值无效

含义

一个或多个参数值无效。

常见原因

参数值无效

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 对照报错原文确认具体参数名；若来自对话框，重新打开参数页查看红框、单位和下拉选项。

2. 删除手工拼写的无效值，改用界面可选值或功能说明中的合法枚举；通过批处理或接口调用时检查字段名、值

类型及大小写。

3. 若参数来自上一步结果，先打印或查看该结果，确认没有把空对象、错误类型或失败结果继续传入。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1004 结构化文本参数无效

含义

JSON、XML、INI 等明码结构化参数格式或结构错误，无法解析或使用。

常见原因

JSON、XML、INI 等明码结构化字符串作为参数传入时，格式、结构错误或无法解析

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 使用具备 JSON/XML/INI 语法检查能力的校验工具，先修复引号、逗号、括号、转义和层级错误。

2. 确认文本采用功能要求的结构和字段名；不要把文件路径、自然语言或另一种格式的内容直接填入结构化文本

框。

3. 用最小合法样例验证后逐段加入原内容，以定位导致解析失败的字段。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1008 缺少必要输入

含义

未提供输入路径、输出路径、编码、表头行等必要输入。

常见原因

必填输入缺失，例如未指定输入路径、输出路径、编码、表头行等

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看错误原文指出的缺失项，并逐一填写所有带必填标记的输入、输出和参数。

2. 若使用批处理或接口调用，确认必填字段确实存在且值不是空字符串、空数组或 null。

3. 若输入应由当前工程提供，先加载对应数据或运行前置步骤，再重新选择。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1013 需要选择对象

含义

当前操作需要选择对象、图层、类别、区域或相机。

常见原因

当前操作需要选择对象、图层、类别、区域、相机等，但用户未选择

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 返回主视图或图层树，按工具要求选中对象后再启动工具。

2. 确认选中状态仍然可见；切换窗口、重载工程或结束编辑后，原选择可能已失效。

3. 批处理或接口调用场景应显式传入对象/图层标识，不能依赖不存在的“活动数据”。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1018 选择对象无效

含义

用户选择的对象不符合当前工具要求。

常见原因

用户选择了不符合要求的对象，例如选错图层、选错对象类型、选中点不在目标图层

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 取消当前选择并按报错原文重新选择；优先从工具要求的目标图层中选择。

2. 检查对象是否仍存在、可见、未被过滤，且属于当前工程和当前视图。

3. 若多选，逐个减少到最小可运行集合，找出不合格对象后移除。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1023 图层选择无效

含义

所选图层不符合当前工具要求。

常见原因

当前图层不符合工具要求，例如需要点/线/面图层、设施图层、自定义图层

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在图层属性中核对几何类型和业务类型，选择工具明确支持的图层。

2. 不要仅凭图层名称判断；同名图层可能具有不同几何类型或存储结构。

3. 需要目标图层但工程中没有时，先创建、导入或运行生成该图层的前置工具。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1028 对象类型无效

含义

所选对象类型不符合当前操作要求。

常见原因

选择对象类型不符合要求，例如需要线对象却选了面对象

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看对象或要素的实际几何类型，重新选择要求的点、线、面或单一对象类型。

2. 对复合几何、多部件或集合对象，先按工具要求拆分或转换为支持的类型。

3. 若同一图层混合了业务对象，使用筛选或属性条件缩小选择范围。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1029 输入字段类型不支持

含义

输入字段存在，但字段类型不满足当前工具、样式或算法要求。

常见原因

输入字段存在，但字段类型不满足当前工具、样式或算法要求

字段缺失使用 错误码 2048，多个输入字段或参数组合关系不合法使用 错误码 1048

解决步骤

1. 在字段属性中核对字段类型，而不是只核对字段名。

2. 新建符合要求类型的字段，并用字段计算或数据转换把原值安全转换过去。

3. 转换前检查空值、非数字文本和超出范围的值；保留原字段作为备份。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1033 输入数量不足

含义

输入对象、点、控制点或其他必要项数量不足。

常见原因

输入数量不足，例如点数少于 3、控制点数量不足、线对象数量不足

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 从错误原文确认最低数量，并统计当前有效输入而非界面中的总数量。

2. 补选或补采数据；被过滤、无效或重复的对象不能计入有效数量。

3. 若数据本应足够，检查筛选范围、类别掩码和空间范围是否把有效输入排除了。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1034 模型构建器可运行工具数量不足

含义

模型构建器流程需要至少添加一个可运行工具，但当前画布中没有可运行工具。

常见原因

ModelBuilder 画布中没有可运行工具，导致保存、校验或运行模型流程无法继续

普通输入数量不足仍使用 错误码 1033

工具流连接成环使用 错误码 4070

解决步骤

1. 在画布中至少添加一个可执行工具节点。

2. 确认节点不是仅用于注释/分组，且所需插件和许可可用。

3. 连接必要输入输出后重新校验；若存在环路，应按 4070 的方法处理。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1038 参数范围无效

含义

参数值超出支持范围。

常见原因

参数超出允许范围，例如缓冲宽度、距离范围、迭代次数等

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看参数控件的最小值、最大值、单位和精度，恢复到允许区间。

2. 通过批处理或接口调用时确认没有单位换算错误、负数、NaN、无穷值或把文本当数值。

3. 从默认值开始运行，再逐步调整，以确定数据可接受的稳定范围。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1048 参数组合无效

含义

传入的参数组合无效或内部不一致。

常见原因

参数或多个输入对象的组合关系不合法，例如最小距离大于最大距离、输入输出类型不匹配

多个输入对象各自有效，但标量字段集合、字段类型、分量定义或合并后的空间范围异常，导致合并、裁切等

组合操作无法继续时也使用本码

明确缺少单个操作必需字段使用 错误码 2048，单个点云自身无效或空间范围异常使用 错误码 2080

解决步骤

1. 逐对检查有关联的参数，如最小/最大、输入/输出、源/目标、起点/终点。

2. 对多个输入数据分别确认字段、坐标单位、维度和空间范围兼容。

3. 先用单个输入验证，再逐个加入其他输入，定位造成组合冲突的数据。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1054 多余输入已跳过

含义

输入了多个数据，但当前工具只接受其中一个输入，其余输入已被跳过。

常见原因

输入多个数据，但当前工具只接受其中一个输入，其余输入被跳过，流程继续

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看日志确认实际采用了哪个输入以及哪些输入被跳过。

2. 若只需处理一个，保留目标输入并重试以消除歧义。

3. 若需全部处理，改用支持批处理的工具或逐个执行，并分别保存输出。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



1060 矢量图层已自动重命名

含义

矢量导入遇到同名但类型不同的图层，系统已自动重命名并继续导入。

常见原因

矢量导入遇到同名但几何类型不同的图层，自动重命名并继续导入

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在图层树中找到自动生成的新名称并确认几何类型。

2. 检查后续模型、样式、自动化流程或报告是否仍引用旧名称，必要时更新引用。

3. 若不希望改名，导入前重命名源图层或清理不再需要的同名图层。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



数据与文件

本页列出数据与文件类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错误
码

标题 简要含义

2002
文件或目录不存
在

所需文件或目录不存在。

2004 文件读取失败 文件无法打开或读取。

2005 文件写入失败 文件无法写入或保存。

2006 创建路径失败 无法创建输出文件或目录。

2007 删除路径失败 无法删除文件或目录。

2012 文件无效或损坏 文件存在，但内容无效、损坏或不是预期格式。

2013 数据库解密失败
GPKG、Lidpkg 等数据库解密失败；文件可能被伪造，或由不兼容的软件版
本加密。

2018 数据格式不支持 输入数据格式、栅格波段、数据类型或矢量格式不受支持。

2024 工程文件无效 工程文件损坏或无法解析。

2030 工程数据不完整 工程缺少关联数据库、点云、影像或其他必要文件。

2033 数据库创建失败 数据库、GDB、GPKG 等数据容器创建失败。

2034 数据库打开失败 无法打开所需数据库，或无法获取可用的数据库对象。

2036 数据库对象无效 所需数据库、表、要素类、字段集、游标或相关数据库对象无效或为空。

2037
数据库对象修改
失败

无法更新或移除数据库表、要素类、记录、字段、几何或相关数据库对
象。

2042 数据库表缺失 数据库中缺少所需表或图层表。

2043 记录集为空 数据库中的要素类、表格或记录集存在，但没有任何记录。

2044 重复字段已跳过 处理过程中检测到重复字段，系统已跳过该字段并继续执行。

2048 缺少必要字段 缺少必要属性字段。

2053
要素对象转换失
败

要素对象无法转换为目标数据库或存储表示。

2054 几何对象无效 几何对象为空、无效、拓扑关系不满足要求，或无法用于生成目标几何。

2055
解析对象类型无
效

开放格式数据文件中解析出的实体、要素或几何类型不满足预期格式约
定。

2056
解析对象依赖缺
失

解析出的实体引用了缺失的块、样式、图层或其他前置定义。

2057 缺少必要几何 几何集合为空，或未找到当前操作所需的几何类型。

2060 坐标系无效 坐标系无效、不一致、无法识别，或无法用于创建坐标转换。

2061 未定义坐标系 当前数据、图层或栅格未定义坐标系。

2068 栅格数据无效 栅格数据损坏、尺寸过大、波段无效，或包含无效的 NoData 设置。



2070 矢量图层缺失
工程、数据源或输入数据按业务约定应包含某类矢量图层，但该图层实际
缺失。

2074 缺少点云数据 工程或输入中缺少必要点云数据。

2080 点云数据无效 点云数据损坏，或缺少 RGB、分类等必要属性。

2086 缺少轨迹数据 缺少必要轨迹、GNSS、RTK 或 PPK 数据。

2092 轨迹数据无效 轨迹质量、时间、格式或内容不满足操作要求。

2098 缺少影像数据 缺少必要影像、全景、影像列表、相机文件夹或原始视频。

2104 影像数据无效 影像数据损坏、分辨率不支持、路径无效，或与工程不匹配。

2110 数据质量不足 输入数据质量不足，无法可靠处理。



2002 文件或目录不存在

含义

所需文件或目录不存在。

常见原因

文件或目录不存在

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 从原始消息复制完整路径，在文件管理器中确认目标确实存在且不是失效快捷方式。

2. 核对盘符、网络映射、扩展名、大小写敏感环境以及工程移动后保存的旧路径。

3. 从原始介质恢复缺失文件，或在工具中重新浏览选择正确位置；不要创建同名空文件代替。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2004 文件读取失败

含义

文件无法打开或读取。

常见原因

打开或读取文件失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认文件未被其他程序独占，并用对应查看器测试能否读取。

2. 检查当前账号读取权限、网络连接和文件是否仍在同步/复制中。

3. 复制到本地短路径后重试；若仍失败，再按 2012 检查内容损坏而不是反复改路径。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2005 文件写入失败

含义

文件无法写入或保存。

常见原因

写入或保存文件失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认目标目录存在、磁盘空间充足且文件没有被其他程序打开。

2. 检查目标文件/目录是否只读以及当前账号写权限；必要时改用用户可写目录。

3. 用新的文件名和本地短路径重试，避免覆盖受保护文件或写入网络不稳定位置。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2006 创建路径失败

含义

无法创建输出文件或目录。

常见原因

创建文件或目录失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 逐级确认父目录存在且可写，路径中没有非法字符或超长层级。

2. 检查磁盘空间、配额、安全软件拦截和网络共享创建权限。

3. 手工在父目录新建测试文件夹；若失败，改用本地可写目录或由管理员修复权限。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2007 删除路径失败

含义

无法删除文件或目录。

常见原因

删除文件或目录失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 关闭正在使用该目录或其中内容的预览窗口、处理工具和后台任务。

2. 检查只读属性、权限以及同步/杀毒软件占用，必要时重启应用后再删。

3. 确认目录内容已备份；仍无法删除时由管理员处理，不要强行删除工程外的相似目录。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2012 文件无效或损坏

含义

文件存在，但内容无效、损坏或不是预期格式。

常见原因

文件存在但内容无效、损坏、编码错误或不是预期格式

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 用产生该文件的功能或可信查看器重新打开，确认文件大小不是 0 且格式与扩展名一致。

2. 从备份或原始来源重新导出/复制，避免手工修改二进制文件或仅改扩展名。

3. 若是文本格式，检查编码、截断、括号和关键字段；保留原文件供技术支持复现。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2013 数据库解密失败

含义

GPKG、Lidpkg 等数据库解密失败；文件可能被伪造，或由不兼容的软件版本加密。

常见原因

GPKG、Lidpkg 等数据库容器可能已打开，但解密失败

可能是伪造数据库、非当前软件版本加密数据库或加密信息不兼容

解决步骤

1. 确认文件确由受支持的软件和版本生成，且传输过程未损坏。

2. 不要通过改扩展名、第三方数据库工具重写或手工替换加密信息。

3. 使用原软件重新导出或从可信备份恢复；仍失败时提交原文件来源和创建版本给技术支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2018 数据格式不支持

含义

输入数据格式、栅格波段、数据类型或矢量格式不受支持。

常见原因

数据格式或表示方式不受当前能力支持，例如栅格波段/数据类型、矢量格式、坐标系投影方法或坐标表示方

式不受支持

坐标系文本无效、无法识别或无法建立转换仍使用 错误码 2060

解决步骤

1. 核对工具支持的扩展名、数据类型、波段数和坐标表示方式。

2. 用权威转换工具转为受支持格式；转换后验证几何、字段、坐标系和像元类型。

3. 不要仅修改扩展名；若格式按说明应受支持，记录驱动/插件加载消息后联系支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2024 工程文件无效

含义

工程文件损坏或无法解析。

常见原因

工程文件损坏、JSON/编码异常、工程文件内容无法解析

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先复制工程目录做只读备份，不要在原件上反复保存。

2. 确认打开的是工程入口文件而不是同目录辅助文件，并检查文件是否被截断或大小异常。

3. 从最近备份恢复；若无备份，连同工程文件和报错原文提交技术支持评估修复。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2030 工程数据不完整

含义

工程缺少关联数据库、点云、影像或其他必要文件。

常见原因

工程数据不完整，例如工程文件夹未复制完整、缺少关联数据库/点云/影像

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 根据原始消息列出缺失成果，并检查工程目录是否完整复制。

2. 先运行提示中的前置步骤，如分块、生成点云/轨迹、创建分析数据。

3. 若只是警告且系统采用默认值，核对结果是否满足交付要求；否则补齐原始工程资料。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2033 数据库创建失败

含义

数据库、GDB、GPKG 等数据容器创建失败。

常见原因

数据库、GDB、GPKG 等容器创建失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认输出父目录可写、空间充足且没有同名受保护文件。

2. 避免把数据库创建到只读介质、云同步冲突目录或不稳定网络共享。

3. 换用新的本地输出路径测试；若成功，再处理原路径权限或同步问题。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2034 数据库打开失败

含义

无法打开所需数据库，或无法获取可用的数据库对象。

常见原因

数据库打开失败，例如  openGdb() 、 getDataBase()  无法得到可用数据库对象

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认数据库文件存在、未被独占且当前用户有读写权限。

2. 用同版本软件单独打开或导入测试，排除工程引用路径错误。

3. 复制到本地后重试；若仍失败，按 2012/2013 检查损坏或加密兼容问题。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2036 数据库对象无效

含义

所需数据库、表、要素类、字段集、游标或相关数据库对象无效或为空。

常见原因

数据库、表、要素类、字段集、游标等对象无效或为空

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认数据库已成功打开，目标表/图层确实存在且名称正确。

2. 检查对象是否在当前操作期间被删除、重命名或由另一任务刷新。

3. 关闭相关编辑会话并重新加载工程；仍失败时提交数据库副本和目标对象名。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2037 数据库对象修改失败

含义

无法更新或移除数据库表、要素类、记录、字段、几何或相关数据库对象。

常见原因

更新或删除数据库中的表、要素类、记录、字段、几何等信息失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 结束图层编辑和占用任务，确认目标对象可编辑且数据库可写。

2. 检查唯一键、字段约束、几何有效性和重复记录，先修复违反约束的数据。

3. 在副本上执行最小修改测试；持续失败时保留数据库事务前后的日志。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2042 数据库表缺失

含义

数据库中缺少所需表或图层表。

常见原因

GPKG/SQLite 中缺少必要表或图层表

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 按报错原文确认缺少的表或业务图层名称。

2. 核对是否选错数据库、使用了不完整副本，或旧版本升级未完成。

3. 通过受支持的创建/升级流程重建缺失结构；不要手工创建空表冒充业务表。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2043 记录集为空

含义

数据库中的要素类、表格或记录集存在，但没有任何记录。

常见原因

数据库中的要素类、表格或记录集存在，但记录为空

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 打开属性表确认记录数，并检查过滤器是否隐藏了全部记录。

2. 运行生成记录的前置工具，或重新选择包含数据的表/图层。

3. 若记录原应存在，检查编辑是否未提交、导入是否失败或数据被误删。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2044 重复字段已跳过

含义

处理过程中检测到重复字段，系统已跳过该字段并继续执行。

常见原因

处理中遇到重复字段并跳过，流程继续

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看日志确认被跳过的字段名以及最终保留了哪个字段。

2. 比较同名字段的类型和内容，确认跳过不会造成信息丢失。

3. 需要两个字段时，在处理前把其中一个改为唯一名称；否则接受警告并核验输出。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2048 缺少必要字段

含义

缺少必要属性字段。

常见原因

缺少当前操作所需字段，例如 Height、MCode、类别、RGB、强度等属性字段

即使缺失字段只触发能力降级且流程可继续完成，相关 warning 仍使用本码表达缺失字段这一根因

解决步骤

1. 查看错误原文确定缺失字段，检查字段名、别名和大小写。

2. 从原始数据重新导入或运行生成该属性的工具，例如先分类、计算高度/法向或写入颜色。

3. 若只能继续降级处理，明确记录缺失字段会影响的功能和结果质量。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2053 要素对象转换失败

含义

要素对象无法转换为目标数据库或存储表示。

常见原因

要素对象转换失败，例如插入或更新数据库前从业务要素对象转换为数据库行对象失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查源要素的字段值、几何和目标字段类型是否可转换。

2. 处理空值、超长文本、数值溢出和不支持的几何维度，再在单个要素上测试。

3. 保留失败要素的最小样本及目标结构，交由技术支持定位转换规则。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2054 几何对象无效

含义

几何对象为空、无效、拓扑关系不满足要求，或无法用于生成目标几何。

常见原因

几何对象为空、不合法、不满足拓扑关系或无法生成目标几何

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 运行几何检查，定位空几何、自交、重复节点、未闭合面或零长度线。

2. 使用修复几何、闭合、简化或重建工具处理副本，并再次验证拓扑。

3. 若只有部分对象失败，隔离问题对象，不要丢弃整层；保留原始几何供复现。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2055 解析对象类型无效

含义

开放格式数据文件中解析出的实体、要素或几何类型不满足预期格式约定。

常见原因

解析 DXF、GeoJSON、KML 等开放格式时，实体、Feature 或 Geometry 的对象类型或表示不符合格式规范，

无法转换为系统支持的数据对象

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 用格式校验器确认文件声明与实际实体类型一致。

2. 导出时限制为工具支持的标准点、线、面等类型，并处理集合/曲线/三维特殊实体。

3. 从源软件重新导出兼容版本；保留失败实体附近的最小文件样本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2056 解析对象依赖缺失

含义

解析出的实体引用了缺失的块、样式、图层或其他前置定义。

常见原因

解析开放格式时，实体引用的块定义、样式、图层或其他前置定义不存在，导致对象无法完成解析或构建

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在源文件中检查报错实体引用的块、样式和图层是否存在。

2. 将外部引用绑定/打包，或在源软件中清理悬空引用后重新导出。

3. 不要只删除报错提示；若依赖无法恢复，确认是否可安全爆炸/转换实体后再导入。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2057 缺少必要几何

含义

几何集合为空，或未找到当前操作所需的几何类型。

常见原因

几何集合为空，或没有找到当前操作要求的几何类型

单个几何对象为空、不合法、拓扑无效或无法构建仍使用 错误码 2054

解决步骤

1. 确认工程中存在工具要求的点、线、面类型，并完成必要绘制。

2. 检查过滤和选择范围，确保有效几何没有被全部排除。

3. 若几何存在但无效，按 2054 修复；若类型不符，先转换为要求类型。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2060 坐标系无效

含义

坐标系无效、不一致、无法识别，或无法用于创建坐标转换。

常见原因

坐标系无效、不一致、无法识别或无法建立坐标转换

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看每个输入和工程的坐标系名称、WKT、单位及轴顺序。

2. 为错误或不一致的数据选择正确坐标系并执行投影转换；不要只“定义”成目标坐标系。

3. 用已知控制点或范围核验转换结果，避免经纬度与投影坐标、米与英尺混用。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2061 未定义坐标系

含义

当前数据、图层或栅格未定义坐标系。

常见原因

数据、图层或栅格没有定义坐标系

坐标系无效、无法识别或无法建立转换仍使用 错误码 2060

解决步骤

1. 从数据生产记录、测区说明或同源数据确认真实坐标系。

2. 使用“定义坐标系”写入正确元数据；若需变换到另一坐标系，再单独执行投影。

3. 无法确认真实坐标系时不要猜测，先向数据提供方核实。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2068 栅格数据无效

含义

栅格数据损坏、尺寸过大、波段无效，或包含无效的 NoData 设置。

常见原因

栅格影像损坏、过大、波段异常、NoData 无效，或波段直方图、统计范围、波段元数据结构不完整，无法形

成成对最小值/最大值等

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查栅格尺寸、波段数、像元类型、NoData 和统计信息。

2. 按工具要求转换为单波段/多波段、受支持像元类型，并重建统计或金字塔。

3. 裁剪超大栅格或复制到本地测试；仍失败时重新导出无损副本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2070 矢量图层缺失

含义

工程、数据源或输入数据按业务约定应包含某类矢量图层，但该图层实际缺失。

常见原因

工程、数据源或输入数据按业务约定应包含某类矢量图层，但该图层实际缺失

用户未选择图层使用 错误码 1013，已选择但类型或用途不符合要求使用 错误码 1023，数据库容器中缺少必

要图层表使用 错误码 2042，图层确认存在但运行时无法取得对象或句柄使用 错误码 5069

解决步骤

1. 根据原始消息确认所需图层名称和业务用途。

2. 从图层树和数据源同时检查，排除图层仅被隐藏、重命名或未加载。

3. 先创建/导入该图层或运行前置生成工具，再重新执行当前步骤。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2074 缺少点云数据

含义

工程或输入中缺少必要点云数据。

常见原因

工程中缺少点云、LiData 不存在、点云输入为空

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认点云已成功加载并在图层树中存在。

2. 批处理或接口调用时检查输入路径列表，不要传入空列表或已经移动的路径。

3. 若筛选后为空，放宽类别/范围条件；若原始工程缺点云，先生成或导入。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2080 点云数据无效

含义

点云数据损坏，或缺少 RGB、分类等必要属性。

常见原因

单个点云文件损坏、点云内容或空间范围异常，或字段存在但有效值范围为空、倒置、无跨度等，导致点云不

满足处理要求

明确缺少必需字段使用 错误码 2048，多个点云各自有效但组合关系异常使用 错误码 1048

解决步骤

1. 查看点云属性、点数、包围盒、字段及各字段有效值范围。

2. 根据任务先分类地面、计算属性或重新导出完整字段；字段完全缺失时按 2048 处理。

3. 用小范围副本验证；若点云本身损坏或范围异常，从原始数据重新生成。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2086 缺少轨迹数据

含义

缺少必要轨迹、GNSS、RTK 或 PPK 数据。

常见原因

缺少轨迹文件、轨迹分段、GNSS/RTK/PPK 相关文件

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查工程数据树和原始采集目录是否包含要求的轨迹。

2. 运行轨迹生成/解算前置流程，或在参数中重新选择正确轨迹文件。

3. 确认轨迹与当前点云属于同一采集任务；文件存在但内容异常则按 2092。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2092 轨迹数据无效

含义

轨迹质量、时间、格式或内容不满足操作要求。

常见原因

轨迹质量差、时间不同步、轨迹文件格式错误或内容异常

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查文件大小、记录数、时间列和必要表头，确认不是空文件或截断文件。

2. 用轨迹查看/质量工具检查时间连续性、坐标和姿态字段。

3. 从原始 GNSS/IMU 数据重新解算或导出；不要用无关轨迹替代。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2098 缺少影像数据

含义

缺少必要影像、全景、影像列表、相机文件夹或原始视频。

常见原因

缺少影像、imglist、全景数据、相机文件夹或原始视频文件

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查影像列表、影像目录和原始视频是否完整存在。

2. 确认列表中的相对路径在工程移动后仍能解析，并重新关联影像目录。

3. 先执行影像导入/抽帧前置流程；影像存在但加载/匹配异常则按 2104。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2104 影像数据无效

含义

影像数据损坏、分辨率不支持、路径无效，或与工程不匹配。

常见原因

影像损坏、分辨率不符合要求、影像路径无效、影像与工程不匹配

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 抽查报错影像能否打开，核对分辨率、通道、编码和文件大小。

2. 检查 imglist 路径、相机参数、影像 ID 范围以及影像与工程的对应关系。

3. 从原始影像重新生成列表/缩放一致的掩膜；保留首个失败影像样本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



2110 数据质量不足

含义

输入数据质量不足，无法可靠处理。

常见原因

数据质量不足，例如 fix ratio 为 0、特征过少、移动目标过多、采集时间过短

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看质量报告中的定位固定率、覆盖、特征数量、运动干扰和采集时长。

2. 先排除参数和格式问题，再确认数据质量是否达到所用算法最低要求。

3. 质量不足无法通过软件修复时，应重新采集或补采，而不是反复调参制造结果。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



环境与依赖

本页列出环境与依赖类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错误
码

标题 简要含义

3009 需要授权 登录、授权、license、账号或模块权限校验失败。

3015 账号会话已过期 账号或服务会话已过期，需要重新认证。

3022 网络不可用 网络、代理、VPN、防火墙、DNS 或端口设置导致访问失败。

3028 服务不可用 所需云服务、授权服务、在线地图或其他外部服务不可用或无响应。

3034 集群节点不可用 所需集群控制节点或处理节点不可用、缺失或不兼容。

3040 共享路径不可访问 所需节点或进程无法访问共享工程、日志或数据路径。

3048 运行时缺失 外部运行时或第三方组件缺失或初始化失败。

3053 外部进程提权失败 外部可执行程序无法以提权方式启动，或用户取消了 UAC 提权提示。

3054 外部进程失败 外部可执行程序、拼接子进程或处理引擎启动或执行失败。

3055 第三方库操作失败
进程内第三方库在读取、写入、解析、转换或执行其他操作时报告失
败。

3056 第三方库异常 进程内第三方库在执行操作时抛出了自身异常。

3062 GPU 不可用 没有可用的受支持 GPU，或 GPU 被占用、不可访问。

3068 显卡驱动无效 显卡驱动缺失、异常或版本过低。

3070
着色器程序构建失
败

OpenGL 或 GLSL shader 无法编译，或无法链接为 program。

3074 显存不足 可用显存不足。

3080 系统内存不足 可用系统内存不足。

3088 依赖包缺失 缺少必要的服务包、模型扩展包或安装资源。

3094 模板资源缺失 缺少必要的配置模板、参数模板、符号库、样式或其他模板资源。

3100 模型配置无效 所需模型配置、JSON 配置或元数据定义缺失或无效。

3101 配置禁用该能力 当前配置文件已将请求的工具或能力设置为不支持、禁用或不执行。

3107 文件权限修改失败 无法修改文件或目录权限、只读属性或相关访问状态。

3113 插件不兼容 插件属于其他产品、版本不兼容，或 ABI 不兼容。

3114 产品版本不支持 当前产品版本不包含请求的能力。



3009 需要授权

含义

登录、授权、license、账号或模块权限校验失败。

常见原因

登录、授权、license、账号校验失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认已登录正确账号，授权设备/许可服务可用且系统时间正确。

2. 在许可信息中核对具体模块，而不是只看软件是否能启动。

3. 重新登录或刷新许可；模块确未购买时联系授权经销商/销售，勿反复重装数据。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3015 账号会话已过期

含义

账号或服务会话已过期，需要重新认证。

常见原因

账号登录过期、AI session 失效、需要重新认证

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 保存当前工作，退出账号后重新登录。

2. 确认系统时间、网络和代理正常，以免新会话立即失效。

3. 若频繁过期，记录发生时间和账号类型，联系账号/服务管理员检查会话策略。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3022 网络不可用

含义

网络、代理、VPN、防火墙、DNS 或端口设置导致访问失败。

常见原因

网络不可用、代理/VPN、防火墙、DNS、端口等导致访问失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 测试其他可信站点及目标服务地址，确认本机网络和 DNS 正常。

2. 检查代理、VPN、防火墙、证书和端口策略；企业网络下向管理员确认白名单。

3. 短暂网络故障可重试一次；持续失败时保存网络错误原文和发生时间。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3028 服务不可用

含义

所需云服务、授权服务、在线地图或其他外部服务不可用或无响应。

常见原因

云服务、授权服务、在线地图服务、外部服务无响应或不可用

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认目标服务已启动，并查看服务状态或健康提示。

2. 检查本机端口是否可绑定、服务地址配置及防火墙；固定实例冲突按 5063。

3. 重启对应服务而非反复重启任务；持续不可用时提交服务日志和端口信息。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3034 集群节点不可用

含义

所需集群控制节点或处理节点不可用、缺失或不兼容。

常见原因

集群主节点/引擎节点不可用、节点未找到、版本不匹配

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在集群监控中确认主节点和处理节点均在线。

2. 核对主程序、Master、Engine 的产品版本和集群协议版本一致。

3. 恢复网络/共享访问后重新注册节点；不要向不兼容节点继续派发任务。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3040 共享路径不可访问

含义

所需节点或进程无法访问共享工程、日志或数据路径。

常见原因

集群或分布式任务中共享路径、日志路径、工程路径在节点上不可访问

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在每个参与节点上用运行服务的账号访问同一 UNC 共享路径。

2. 检查共享权限和 NTFS 权限、凭据、DNS 及盘符映射；服务账号通常看不到交互式映射盘。

3. 统一使用节点均可访问的共享路径并做读写测试，再重提任务。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3048 运行时缺失

含义

外部运行时或第三方组件缺失或初始化失败。

常见原因

外部运行时、ONNX、WebView2、模型构建器或其他第三方组件缺失或初始化失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 根据原始消息确认缺失的是运行时、组件还是模块，不要盲目重装全部软件。

2. 执行产品修复安装或安装对应可选组件，确认安全软件未隔离文件。

3. 重启后先打开目标模块做最小测试；仍失败时提交安装版本和初始化日志。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3053 外部进程提权失败

含义

外部可执行程序无法以提权方式启动，或用户取消了 UAC 提权提示。

常见原因

外部 exe 需要管理员权限但提权启动失败，包括 UAC 提权提示被用户取消

外部 exe 已启动后的退出码失败、执行日志报错或子进程运行失败使用 错误码 3054

解决步骤

1. 重新执行并在确认来源可信后接受 UAC 提示。

2. 使用具备管理员权限的账号，检查组织策略是否禁止提权。

3. 若仍失败，记录系统错误码并让管理员执行注册；不要重复取消提示。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3054 外部进程失败

含义

外部可执行程序、拼接子进程或处理引擎启动或执行失败。

常见原因

外部 exe、拼接子程序、深度学习引擎等启动或执行失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看原始消息中的可执行程序名、退出码和首个 stderr 错误。

2. 确认程序及依赖存在、输入路径可访问、工作目录可写，并用最小输入测试。

3. 不要仅凭最后一行“失败”判断；收集完整子进程日志后联系支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3055 第三方库操作失败

含义

进程内第三方库在读取、写入、解析、转换或执行其他操作时报告失败。

常见原因

已加载的进程内第三方库执行读取、写入、解析或转换等操作时明确返回失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看原始消息确定是哪个库、驱动及读取/写入/转换操作。

2. 确认输入格式和目标格式由已安装驱动支持，并用小样本验证。

3. 重启应用排除资源状态；若同一数据稳定复现，提交样本和库返回错误。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3056 第三方库异常

含义

进程内第三方库在执行操作时抛出了自身异常。

常见原因

已加载的进程内第三方库执行操作时抛出其自身异常

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 保留异常原文，并确认首个失败数据文件或操作。

2. 用标准格式、小尺寸样本重试，排除损坏数据和资源耗尽。

3. 若可稳定复现，提交最小样本、操作参数和软件版本；用户不应自行替换运行库 DLL。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3062 GPU 不可用

含义

没有可用的受支持 GPU，或 GPU 被占用、不可访问。

常见原因

未检测到可用 NVIDIA GPU、GPU 不支持、GPU 被占用

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在系统设备管理和任务管理器中确认受支持 GPU 已启用并可见。

2. 关闭占用 GPU 的高负载程序，远程桌面环境下确认硬件加速可用。

3. 确认产品明确支持该 GPU 型号；不支持时切换到符合要求的设备。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3068 显卡驱动无效

含义

显卡驱动缺失、异常或版本过低。

常见原因

显卡驱动缺失、异常或版本过低

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在 GPU 设置或系统工具中记录显卡型号、驱动版本和 CUDA 能力。

2. 从显卡厂商官方渠道安装满足产品要求的驱动，并完成重启。

3. 不要单独从网络复制 nvml.dll；升级后重新检查版本和功能运行条件。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3070 着色器程序构建失败

含义

OpenGL 或 GLSL shader 无法编译，或无法链接为 program。

常见原因

OpenGL/GLSL shader 编译或 program 链接失败，当前层无法区分 shader 源、图形能力和驱动环境中的具体

根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 更新到受支持显卡驱动并重启，确认不是系统回退到基础显示适配器。

2. 关闭远程/虚拟显示限制，使用本机受支持 GPU 测试。

3. 保存 shader 编译/链接原文和 GPU 信息交技术支持；用户不应修改着色器文件。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3074 显存不足

含义

可用显存不足。

常见原因

显存不足或可用显存不足

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 关闭其他占用 GPU 的程序，并在任务管理器中确认显存释放。

2. 减小批次、影像尺寸、点云范围或模型规模后重试。

3. 若最小合理任务仍不足，改用显存更大的受支持 GPU；不要把该码当系统内存不足处理。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3080 系统内存不足

含义

可用系统内存不足。

常见原因

系统内存不足

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 关闭无关程序并确认系统可用内存和分页文件状态。

2. 减小处理范围、批次或并行数，避免同时加载多个大数据集。

3. 若稳定在同一步骤耗尽，记录数据规模和峰值内存，评估增加内存或优化流程。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3088 依赖包缺失

含义

缺少必要的服务包、模型扩展包或安装资源。

常见原因

深度学习服务包、模型扩展包、安装资源包、随产品安装的必要辅助可执行程序或产品自带依赖数据文件缺失

普通用户输入文件缺失仍使用 错误码 2002

解决步骤

1. 根据原始消息定位缺失包或文件，并检查安全软件隔离记录。

2. 使用同一版本安装包执行修复或安装相应可选组件。

3. 不要从其他版本机器零散复制 DLL/模型；版本混用可能转为 3113。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3094 模板资源缺失

含义

缺少必要的配置模板、参数模板、符号库、样式或其他模板资源。

常见原因

默认模板、配置模板、参数模板、符号库、样式资源缺失

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认所选模板名称和资源包已安装，且没有被移动或删除。

2. 恢复默认资源或从可信备份导入自定义模板。

3. 重新选择模板并新建最小工程测试；自定义模板仍失败时提交模板副本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3100 模型配置无效

含义

所需模型配置、JSON 配置或元数据定义缺失或无效。

常见原因

模型配置、json 配置、元数据配置缺失或不合法

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看原始消息确定具体配置文件和解析阶段。

2. 用产品默认配置对比字段、JSON/XML 结构、编码及引用路径。

3. 恢复默认配置验证；再逐项迁移自定义设置，定位不兼容项。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3101 配置禁用该能力

含义

当前配置文件已将请求的工具或能力设置为不支持、禁用或不执行。

常见原因

配置文件明确将请求的工具或能力设置为不支持、禁用或不执行

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认当前产品配置和部署策略是否允许该工具。

2. 由有权限的管理员启用对应能力并重启软件/插件；普通用户不要直接修改内部配置。

3. 若界面宣称可用但仍报此码，记录工具名称和产品版本交管理员核对配置发布。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3107 文件权限修改失败

含义

无法修改文件或目录权限、只读属性或相关访问状态。

常见原因

修改文件或目录权限、只读属性等访问权限状态失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认目标文件不是只读、未被占用，且当前账号有“修改权限”。

2. 在可信场景下以管理员身份执行一次，或让管理员授予最小必要权限。

3. 避免取得整个磁盘的完全控制；记录失败文件和系统错误用于定位。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3113 插件不兼容

含义

插件属于其他产品、版本不兼容，或 ABI 不兼容。

常见原因

插件属于其他产品、版本不匹配或 ABI 不兼容

插件包缺失使用 错误码 3088，接口不可用使用 错误码 6014，元数据契约无效使用 错误码 6020

解决步骤

1. 确认插件来自当前产品、当前版本和正确位数的正式安装包。

2. 移除手工复制或旧版本残留插件，执行同版本修复安装。

3. 若第三方插件，向提供方确认兼容矩阵；提交插件版本和加载消息。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



3114 产品版本不支持

含义

当前产品版本不包含请求的能力。

常见原因

当前 Lite、Standard 等产品发行版本本身不包含请求的功能

运行时授权或 license 校验失败使用 错误码 3009，配置文件禁用功能使用 错误码 3101

解决步骤

1. 在“关于/许可”信息中确认当前产品版本，而非仅检查账号许可。

2. 使用当前版本包含的替代功能，或安装/升级到支持该能力的产品版本。

3. 若产品说明明确包含该能力，记录版本号和入口名称联系销售或技术支持核对发行配置。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



算法与结果

本页列出算法与结果类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错
误
码

标题 简要含义

4001
处理流程启动失
败

处理任务启动失败或过早退出。

4003
没有生成有效结
果

处理流程结束但没有生成可用结果。

4010 处理失败 处理操作失败，且当前没有更具体的算法错误。

4016
算法没有产出结
果

算法已完成，但未检测、提取、分类或重建出目标结果。

4022 算法未收敛 配准、优化、SLAM、SFM 或其他迭代算法未收敛。

4028 匹配失败 控制点、目标、影像、点云或其他特征匹配失败。

4034 重建失败 高斯、SFM、模型、PLY、LiSplat 或其他重建流程失败。

4040 SLAM 解算失败 SLAM、POS 或轨迹解算流程失败。

4046 提取失败 地物、设施、管线、杆状物、道路标线或其他目标提取失败。

4052 分类失败 点云分类、深度学习分类或语义分割失败。

4058 几何构建失败 无法构建目标面、线、边界、TIN、模型或其他几何对象。

4064 导出结果无效 处理结果存在，但无法组织成有效的导出结果。

4070
模型构建器工具
流存在环

模型构建器画布中的工具连接形成了环，工具流无法执行。

4076 条带平差失败
条带平差已进入算法处理阶段，但未能完成平差或生成可用结果，且没有更
具体的错误码可用。

4082 点云着色失败
点云着色已进入算法处理阶段，但未能完成着色或生成可用的着色点云，且
没有更具体的错误码可用。



4001 处理流程启动失败

含义

处理任务启动失败或过早退出。

常见原因

处理流程启动失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先处理同一时刻更早出现的环境、文件或配置错误。

2. 确认模型/处理器已初始化，输入和输出路径可访问，且没有并发任务阻止启动。

3. 重新启动一次；若仍在启动阶段失败，保存启动日志和退出码，不要连续重复提交。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4003 没有生成有效结果

含义

处理流程结束但没有生成可用结果。

常见原因

处理流程完成但没有形成有效结果，包括未生成可用输出文件，或筛选、拟合、统计完成后没有形成可用于测

量或统计的有效样本

后者不能解释为测量值为 0，也不能解释为确认不存在目标或问题对象

解决步骤

1. 确认当前工具依赖的分析、预览或测量步骤已经成功完成。

2. 查看结果图层/文件是否生成、是否为空，以及筛选条件是否排除了全部有效样本。

3. 回到前置步骤修正输入后重新生成；不能把“无有效结果”等同于测量值为 0。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4010 处理失败

含义

处理操作失败，且当前没有更具体的算法错误。

常见原因

通用处理失败，仅在无法归入更具体算法码时使用，需谨慎

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 优先查看它之前的第一条错误；更具体的 1xxx/2xxx/3xxx 通常才是可修复根因。

2. 用最小数据和默认参数复现，确认失败与特定输入还是环境有关。

3. 若只有 4010 而无具体消息，提交完整日志、参数和样本给技术支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4016 算法没有产出结果

含义

算法已完成，但未检测、提取、分类或重建出目标结果。

常见原因

算法执行完成但没有检测、提取、分类、重建出目标结果

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 核对筛选范围、类别掩码和数据实际值域。

2. 先统计或查看直方图，再把条件调整到与数据有交集的范围。

3. 若预期应有目标，检查字段是否正确、单位是否一致以及数据是否先完成必要分类。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4022 算法未收敛

含义

配准、优化、SLAM、SFM 或其他迭代算法未收敛。

常见原因

ICP、SLAM、SFM、配准、优化等未收敛

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查初始位置、控制点和参数尺度，排除明显错误初值。

2. 改善重叠、特征和控制约束，适当调整迭代/阈值后重试。

3. 保留收敛曲线或迭代日志；不要仅无限增加迭代次数掩盖数据问题。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4028 匹配失败

含义

控制点、目标、影像、点云或其他特征匹配失败。

常见原因

匹配失败，例如 GCP、球靶、影像匹配、点云拼接匹配失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认两组数据在空间或时间上确有重叠。

2. 检查时间基准、时区/GPS 时间、坐标系和控制点标识一致。

3. 增加有效特征或控制点并移除错误匹配；保存匹配统计供诊断。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4034 重建失败

含义

高斯、SFM、模型、PLY、LiSplat 或其他重建流程失败。

常见原因

高斯重建、SFM、模型重建、PLY/LiSplat 生成等重建流程失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认输入影像/点云覆盖、清晰度、相机参数和空间关系满足重建要求。

2. 先完成匹配并检查是否收敛；若有 4028/4022，优先解决其根因。

3. 用小范围高质量样本验证；持续失败时提交重建阶段日志和输入统计。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4040 SLAM 解算失败

含义

SLAM、POS 或轨迹解算流程失败。

常见原因

SLAM/POS/轨迹解算流程失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查 IMU/GNSS/里程计等传感器数据完整性和时间同步。

2. 确认初始姿态、坐标基准、采集运动和场景特征满足解算要求。

3. 从原始数据重新解算；保留质量报告、失败阶段和轨迹样本供支持分析。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4046 提取失败

含义

地物、设施、管线、杆状物、道路标线或其他目标提取失败。

常见原因

要素提取、设施探测、管线/杆状物/道路标识等提取失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认所选数据和类别确实包含目标，且点密度/属性满足工具要求。

2. 从默认参数和小范围开始，避免过严阈值排除全部目标。

3. 若有更具体的输入或数据错误先处理；仍失败时提交目标区域样本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4052 分类失败

含义

点云分类、深度学习分类或语义分割失败。

常见原因

点云分类、深度学习分类、语义分割等分类失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认分类模型、依赖包、GPU 和输入字段均可用。

2. 检查类别映射、模型适用场景和点云数据范围，先用默认参数小样本测试。

3. 保留模型版本、分类日志和样本；不要把“分类结果为空”与执行失败混为一谈。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4058 几何构建失败

含义

无法构建目标面、线、边界、TIN、模型或其他几何对象。

常见原因

面/线/边界/TIN/模型等目标几何构建失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先按 2054 检查输入几何有效性和拓扑。

2. 确认输入点/线数量、闭合关系、方向和空间范围满足构建规则。

3. 隔离最小失败对象并重建；若数据库写入失败，应转查 2037 而非继续改几何。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4064 导出结果无效

含义

处理结果存在，但无法组织成有效的导出结果。

常见原因

算法结果存在但无法组织成有效输出成果

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认上一步结果非空且包含输出格式要求的字段、几何和图像。

2. 检查输出格式限制、路径权限和名称冲突；普通写文件失败按 2005。

3. 尝试导出最小子集；保留无法序列化/组织的结果样本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4070 模型构建器工具流存在环

含义

模型构建器画布中的工具连接形成了环，工具流无法执行。

常见原因

ModelBuilder 画布中的工具连接形成了环，工具流无法执行

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 在模型画布中从报错节点沿输入依赖反向检查。

2. 删除造成反馈回路的连接，确保每条执行路径是有向无环流程。

3. 重新校验模型；需要迭代时使用工具支持的迭代机制，不要用节点环模拟。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4076 条带平差失败

含义

条带平差已进入算法处理阶段，但未能完成平差或生成可用结果，且没有更具体的错误码可用。

常见原因

条带平差已进入算法处理阶段，但未能完成平差或生成可用结果，且无法归入更具体的输入、数据、进程、匹

配、不收敛、取消或资源错误码

不会导致任务失败的普通 warning 不使用本码

解决步骤

1. 先检查同一任务是否还有 2002、4028、4022 或 5009 等具体码。

2. 核对条带重叠、轨迹质量、控制数据和输出空间。

3. 用减少条带的最小任务复现，并提交平差日志与质量统计。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



4082 点云着色失败

含义

点云着色已进入算法处理阶段，但未能完成着色或生成可用的着色点云，且没有更具体的错误码可用。

常见原因

点云着色已进入算法处理阶段，但未能完成着色或生成可用的着色点云，且无法归入更具体的输入、文件、点

云、影像、时间匹配、资源不足、取消或输出错误码

未导致任务失败的质量或能力降级 warning 不使用本码

解决步骤

1. 先确认点云、影像和相机参数均有效且时间范围重叠。

2. 用单个点云和少量影像测试，确认输出目录可写且资源充足。

3. 保留首个失败帧、时间范围和着色日志给技术支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



应用状态

本页列出应用状态类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错误码 标题 简要含义

5009 用户已取消 操作被用户取消或主动中止。

5015 没有活动工程 当前操作需要先打开并激活一个工程。

5021 工程被占用 工程正在打开、正在使用、被其他窗口占用，或当前无法切换。

5022 资源被占用 当前数据、文件、图层或相关资源被其他对象、功能或线程占用。

5027 任务正在运行 当前任务、线程、流程、平滑、转换或计算过程正在运行。

5033 操作尚未完成 前置操作或工作流程尚未完成。

5039 当前视图模式不支持 当前窗口、视图、剖面或模式不支持该功能。

5045 存在冲突工具 另一个互斥工具或模式仍处于活动状态。

5051 工程类型不支持 当前工程类型不支持该操作。

5057 图层状态无效 当前图层状态不允许执行请求的操作。

5063 进程实例冲突 另一个应用、引擎或后台进程实例与请求的操作冲突。

5069 运行时资源不存在 找不到指定的运行时图层、对象、视图、界面组件或其他会话资源。

5070 数据记录已存在 具有指定标识的数据记录、数据表、要素类或类似数据对象已存在。

5071 数据记录不存在 无法根据指定标识找到数据记录、数据表、要素类或类似数据对象。

5075 运行时资源已存在 点云、图层、栅格、矢量或其他运行时资源已加载或注册。

5080 图层实体已存在 图层内部的要素、点、线、面或其他小对象已存在。



5009 用户已取消

含义

操作被用户取消或主动中止。

常见原因

用户取消或主动中止

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 若为有意取消，无需修复；确认临时输出是否应删除或保留。

2. 重新运行前等待后台任务完全退出，避免与 5027/5033 叠加。

3. 若并未取消却出现此码，记录取消发生时间和操作步骤交技术支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5015 没有活动工程

含义

当前操作需要先打开并激活一个工程。

常见原因

当前没有活动工程

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先新建或打开支持该功能的工程。

2. 等待工程完全加载，并点击其窗口使其成为当前活动工程。

3. 通过批处理或接口调用前先确认工程已经打开并处于活动状态；不要假设软件启动后自动有活动工程。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5021 工程被占用

含义

工程正在打开、正在使用、被其他窗口占用，或当前无法切换。

常见原因

工程正在打开、被占用、已在其他窗口使用或不能切换

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 等待当前工程任务完成并保存，关闭重复打开该工程的窗口或实例。

2. 确认其他用户/进程没有占用工程；不要在确认占用者仍运行时删除锁文件。

3. 异常退出后仍被锁定时，先备份并由管理员按产品流程清理锁。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5022 资源被占用

含义

当前数据、文件、图层或相关资源被其他对象、功能或线程占用。

常见原因

数据、文件、图层或相关资源被其他对象、功能、线程或流程占用

任务仍在运行时使用 错误码 5027

解决步骤

1. 按原始消息关闭正在占用资源的外部程序、窗口或编辑工具。

2. 等待保存、同步或后台读取结束，再重试。

3. 无法确定占用者时保存工作并重启应用；不要强制删除正在使用的数据。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5027 任务正在运行

含义

当前任务、线程、流程、平滑、转换或计算过程正在运行。

常见原因

当前任务、线程、流程、平滑/转换/计算过程正在运行

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看进度和任务状态，等待当前任务结束。

2. 需要停止时使用界面提供的取消/停止按钮，并等待状态恢复。

3. 不要重复点击启动；任务长时间无响应时保存日志并按程序无响应流程处理。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5033 操作尚未完成

含义

前置操作或工作流程尚未完成。

常见原因

当前操作依赖的前置流程尚未完成，例如预览结果尚未生成、stitcher、自动生长或模式处理未完成

已调用  stop()  但相关工具未能完成停止也属于当前操作未完成

解决步骤

1. 阅读原始消息识别尚未完成的具体前置步骤。

2. 完成预览、连接、生成或停止动作，并确认其状态已成功。

3. 若前置步骤显示完成但仍报错，刷新相关面板或重新加载资源后复核。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5039 当前视图模式不支持

含义

当前窗口、视图、剖面或模式不支持该功能。

常见原因

当前窗口、视图、剖面/3D Viewer、模式不支持该功能

当前功能要求处于特定窗口、视图或交互模式，但用户当前未切换到该视图/模式时也使用本码，例如

ModelBuilder 相关操作要求先切换到或启动 ModelBuilder 视图

若窗口或上下文对象本身不存在/类型异常，则使用 错误码 6001

解决步骤

1. 切换到错误消息指定的 2D、3D、剖面、全景或模型构建器视图。

2. 确认目标视图窗口已打开、可见并处于活动状态。

3. 关闭不支持的模式后重新选择对象；若视图对象不存在则记录日志联系支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5045 存在冲突工具

含义

另一个互斥工具或模式仍处于活动状态。

常见原因

水平截面、剖面、其他互斥工具未退出

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 结束错误消息列出的冲突工具，并退出其编辑/拾取模式。

2. 确认光标和工具栏已恢复普通选择状态。

3. 若工具无法退出，先保存工程再重启应用；不要并行启动互斥工具。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5051 工程类型不支持

含义

当前工程类型不支持该操作。

常见原因

当前工程类型不支持该功能

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看工程/设备元数据，确认平台、设备型号和工程类型。

2. 选择支持该类型的功能入口或产品版本，并按提示使用合适版本转换。

3. 不要通过修改工程标识冒充另一类型；需要转换时使用正式迁移工具。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5057 图层状态无效

含义

当前图层状态不允许执行请求的操作。

常见原因

图层当前状态不允许操作，例如目标图层非空、被删除、被锁定或不可编辑

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 检查图层锁定、只读、编辑状态和是否已有对象。

2. 按工具要求选择空白可编辑层，或在备份后清理/新建目标层。

3. 结束其他编辑会话并重新进入编辑模式；不要在受保护业务层强制写入。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5063 进程实例冲突

含义

另一个应用、引擎或后台进程实例与请求的操作冲突。

常见原因

程序实例或后台引擎冲突，例如只允许一个实例、已有引擎未退出，或同一程序/后台引擎实例争用其约定的

固定本地端口

一般监听建立失败或无法确认占用方时使用 错误码 3028

解决步骤

1. 关闭重复的软件、外部应用或后台引擎，只保留一个所需实例。

2. 在任务管理器确认残留进程退出，等待端口释放后重试。

3. 不要随意结束不明系统进程；无法识别占用者时由管理员检查端口。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5069 运行时资源不存在

含义

找不到指定的运行时图层、对象、视图、界面组件或其他会话资源。

常见原因

当前运行时图层、对象、视图或测站等资源不存在

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 重新打开错误消息指定的窗口/视图，并重新加载或选择目标资源。

2. 确认资源没有被删除、重命名或在另一工程中。

3. 保存后重开工程以重建会话对象；持续缺失时提交操作序列给支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5070 数据记录已存在

含义

具有指定标识的数据记录、数据表、要素类或类似数据对象已存在。

常见原因

在数据库、数据源或缓存中，根据 ID 或其他标识位找到的对应数据记录、数据表、要素类等已存在

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 根据原始消息找到已存在的记录/工具/对象。

2. 选择复用、更新或改用唯一名称/标识，不要重复创建。

3. 若界面看不到但系统判断存在，刷新数据源并检查隐藏/缓存记录。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5071 数据记录不存在

含义

无法根据指定标识找到数据记录、数据表、要素类或类似数据对象。

常见原因

在数据库、数据源或缓存中，根据 ID 或其他标识位不能找到对应数据记录、数据表、要素类等

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 刷新图层或表，确认记录仍存在且标识未改变。

2. 重新选择当前对象，不要沿用删除前的选择、缓存或报告配置。

3. 若记录被误删，从备份恢复或重新生成；避免手工伪造旧 FID。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5075 运行时资源已存在

含义

点云、图层、栅格、矢量或其他运行时资源已加载或注册。

常见原因

点云、图层、栅格、矢量等运行时资源已加载或同名资源已注册，当前操作不能重复创建或加载

不用于磁盘文件冲突、任务并发、工程占用或内部功能重复注册

解决步骤

1. 在图层树中查找已加载资源并决定复用或移除。

2. 若需同时加载第二份，先使用不同显示名/资源名。

3. 资源已从界面删除但仍报错时刷新或重启会话，避免重复注册。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



5080 图层实体已存在

含义

图层内部的要素、点、线、面或其他小对象已存在。

常见原因

图层内部的要素对象、点/线/面绘制对象等小对象已存在

区别于图层、点云、栅格等运行时资源已加载的 错误码 5075

解决步骤

1. 定位目标图层内部冲突的实体或名称。

2. 编辑现有实体、删除确认无用的重复项，或分配新的唯一标识。

3. 区别于整个图层已加载的 5075；不要为解决实体冲突移除整个工程资源。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



内部错误

本页列出内部错误类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错
误
码

标题 简要含义

6001 上下文无效 内部上下文、对象或指针无效或不存在。

6005 对象加载失败
工程、点云、栅格、矢量、注记、表格、模型或其他内部对象加载或打开失
败，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

6007 对象移除失败
点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象移除失败，当前调用层无法获
得更具体的内部原因。

6008 对象创建失败
点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象创建失败，当前调用层无法获
得更具体的内部原因。

6009 对象关闭失败
工程、点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象关闭失败，当前调用层
无法获得更具体的内部原因。

6014 工厂不可用 所需本地工厂、插件工厂或进程内服务未注册或不可用。

6020 内部协议错误 内部描述符、结构化响应、MCP、Agent 或其他协议约定无效。

6021
结构化数据序列
化异常

内部对象无法序列化为 JSON、XML、Boost archive 或其他结构化格式。

6022 操作未实现 请求已到达目标模块、插件或处理器，但请求的操作尚未实现。

6026 未预期异常 执行操作时捕获到未预期的内部异常。

6032 检测到崩溃 检测到软件或外部进程崩溃，或已生成崩溃报告。

6038 内部状态不一致 内部状态不一致，且无法归因于用户输入、数据、环境或工作流状态。

6045
视图显示操作失
败

视图可见性、缩放到图层、显示模式或其他视图显示操作失败，当前调用层无
法获得更具体的内部原因。

6046
目录树图层可见
性设置失败

目录树中的一个或多个图层无法更新可见性，当前调用层无法获得更具体的内
部原因。



6001 上下文无效

含义

内部上下文、对象或指针无效或不存在。

常见原因

内部上下文、对象或指针无效或不存在

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先保存工作，关闭并重新打开相关工具/视图以重建上下文。

2. 确认工程、目标图层和活动窗口仍存在，且没有在操作中被删除。

3. 若可稳定复现，停止重复操作并提交精确步骤、日志和数据样本。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6005 对象加载失败

含义

工程、点云、栅格、矢量、注记、表格、模型或其他内部对象加载或打开失败，当前调用层无法获得更具体的内部

原因。

常见原因

当前调用层只能确认工程、点云、栅格、矢量、注记、表格、模型等内部对象加载或打开失败，无法获得下层

根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看此前是否有文件、数据库或格式错误；优先处理更具体错误码。

2. 重新加载目标数据，确认源文件仍存在且工程引用有效。

3. 只有 6005 时，提交对象名称、加载步骤和完整日志给技术支持。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6007 对象移除失败

含义

点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象移除失败，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

常见原因

当前调用层只能确认点云、图层、注记、表格、模型等内部对象移除失败，无法获得下层根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 结束使用目标对象的工具和编辑会话后再移除。

2. 刷新图层树，确认对象没有父子依赖或仍被选中/引用。

3. 保存并重开工程后重试一次；持续失败时不要强制修改工程文件。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6008 对象创建失败

含义

点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象创建失败，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

常见原因

当前调用层只能确认点云、图层、注记、表格、模型等内部对象创建失败，无法获得下层根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 先检查此前的路径、数据库、模板和几何错误。

2. 确认目标名称唯一、目标容器可写，并用最小输入重试。

3. 若没有更具体错误，保留创建参数和日志交技术支持。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6009 对象关闭失败

含义

工程、点云、图层、注记、表格、模型或其他内部对象关闭失败，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

常见原因

当前调用层只能确认工程、点云、图层、注记、表格、模型等内部对象关闭失败，无法获得下层根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 等待相关任务结束并保存工作，再关闭对象或工程。

2. 关闭引用该对象的视图、处理窗口和外部联动程序。

3. 仍无法关闭时退出应用并保留日志；不要直接终止进程除非已备份。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6014 工厂不可用

含义

所需本地工厂、插件工厂或进程内服务未注册或不可用。

常见原因

本地工厂、插件工厂、进程内服务或由插件 DLL 加载入口负责注册的接口不可用

插件包缺失使用 错误码 3088，插件不兼容使用 错误码 3113，插件已加载后普通运行时对象不存在使用 错

误码 5069

解决步骤

1. 重启应用，确认目标模块/插件已成功加载。

2. 若同时有 3088 或 3113，先修复缺包或版本不兼容。

3. 持续失败通常需要安装/代码配置修复；提交模块名、版本和启动日志。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6020 内部协议错误

含义

内部描述符、结构化响应、MCP、Agent 或其他协议约定无效。

常见原因

内部协议、描述符、结构化响应、MCP/Agent 数据协议异常

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 记录完整请求、响应和原始错误，不要只截取最后一句。

2. 确认客户端、服务端和插件属于同一软件版本，参数遵循当前接口定义。

3. 重启相关服务后仅重试一次；稳定复现时交技术支持修复协议。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6021 结构化数据序列化异常

含义

内部对象无法序列化为 JSON、XML、Boost archive 或其他结构化格式。

常见原因

程序内部对象写入 JSON、XML、Boost archive 等结构化归档时序列化转换失败，或内部生成的结构化片段格

式非法

读取已有归档时确认文件内容损坏或格式无效使用 错误码 2012

解决步骤

1. 先检查输出路径和空间，再查看日志指明的对象/字段。

2. 移除或修复无法表示的值，如非法文本、无效对象引用或异常数值。

3. 保留最小对象/配置样本；用户不应手工编辑二进制归档。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6022 操作未实现

含义

请求已到达目标模块、插件或处理器，但请求的操作尚未实现。

常见原因

请求已到达目标模块、插件或处理器，但对应操作当前尚未实现

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认没有选错相似功能或调用了文档未公开的接口。

2. 升级到包含该功能的版本，或改用已实现的替代工作流。

3. 该码通常不能通过重试解决；记录功能名并向产品支持确认计划。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6026 未预期异常

含义

执行操作时捕获到未预期的内部异常。

常见原因

捕获到未预期或未知异常

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 保存完整错误原文和此前第一条警告/错误。

2. 用最小数据、默认参数重试一次，确认是否与特定样本有关。

3. 再次出现时停止重复运行，提交复现步骤、样本、版本和日志。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6032 检测到崩溃

含义

检测到软件或外部进程崩溃，或已生成崩溃报告。

常见原因

程序崩溃或外部崩溃日志已生成

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 重新启动应用并确认工程自动恢复内容，避免覆盖原始工程。

2. 保留崩溃报告、时间、最后操作、数据样本和系统/GPU信息。

3. 同一步骤再次崩溃时停止重试并联系技术支持；不要删除崩溃文件。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6038 内部状态不一致

含义

内部状态不一致，且无法归因于用户输入、数据、环境或工作流状态。

常见原因

内部状态不一致，无法归因到用户输入、数据、环境或流程状态

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 保存工程并重开相关模块，以重建会话状态。

2. 按正常顺序从前置步骤重新执行，不要复用失败后的临时结果。

3. 稳定复现时提供完整操作序列；用户无法通过随意改参数可靠修复内部状态。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6045 视图显示操作失败

含义

视图可见性、缩放到图层、显示模式或其他视图显示操作失败，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

常见原因

当前调用层只能确认视图可见性、缩放到图层、显示模式等视图显示操作失败，无法获得下层根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认目标视图已打开，目标图层已加载且可见。

2. 切换到正确活动视图，再执行显示/缩放操作。

3. 若图层和视图均正常仍失败，保存界面状态和日志交技术支持。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



6046 目录树图层可见性设置失败

含义

目录树中的一个或多个图层无法更新可见性，当前调用层无法获得更具体的内部原因。

常见原因

当前调用层只能确认目录树中的一个或多个图层可见性设置失败，无法获得下层根因

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 刷新目录树，确认目标图层仍存在且未被删除。

2. 逐个图层设置可见性，定位失败项，并结束占用该图层的任务。

3. 保存并重开工程后仍失败时提交图层名称和批量操作参数。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



兼容与迁移

本页列出兼容与迁移类错误码。请选择错误码查看含义、原因、解决步骤和技术支持条件。

错误码 标题 简要含义

9001 未分类警告 该警告尚未映射到具体用户错误码。

9002 未分类错误 该错误尚未映射到具体用户错误码。

9010 需要更高版本 当前软件版本过低，无法打开该工程或数据。

9016 旧工程升级失败 旧工程无法完成升级。

9022 旧数据升级失败 旧数据、影像列表、图层或数据库结构无法完成升级。

9028 数据版本不匹配 数据、LiSplat、模型或工程格式版本与当前软件不兼容。

9034 旧格式不支持 旧格式已不再支持，无法自动迁移。



9001 未分类警告

含义

该警告尚未映射到具体用户错误码。

常见原因

兼容迁移：未分类 warning

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 必须同时阅读原始业务消息；9001 本身不能定位具体根因。

2. 根据原始业务消息处理首个明确异常；若流程在警告后继续，必须核验输出数量、数据范围和结果完整性。

3. 保留消息、模块、时间和操作步骤；重复警告应反馈以便后续细分。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9002 未分类错误

含义

该错误尚未映射到具体用户错误码。

常见原因

兼容迁移：未分类 error

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 必须从同一时间附近日志中寻找更具体错误和原始 message。

2. 按原始消息做一次针对性检查，不要把 9002 当成统一“重装软件”依据。

3. 无法定位或可复现时，提交完整日志、参数、样本和版本给技术支持。

何时联系技术支持

完成一次安全重试后仍可复现，应停止重复操作，提交完整日志、操作步骤、软件版本和最小数据样本。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9010 需要更高版本

含义

当前软件版本过低，无法打开该工程或数据。

常见原因

当前软件版本过低，无法打开高版本工程或数据

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看数据创建版本和当前软件版本。

2. 升级到同版本或更高的兼容软件后再打开。

3. 在升级前备份数据；不要手工修改版本号绕过检查。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9016 旧工程升级失败

含义

旧工程无法完成升级。

常见原因

旧工程升级失败

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 备份整个旧工程目录，使用推荐的逐版本升级路径。

2. 确认工程文件和关联数据完整，且当前版本支持该旧版本。

3. 升级仍失败时提交未修改的旧工程副本和原创建版本。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9022 旧数据升级失败

含义

旧数据、影像列表、图层或数据库结构无法完成升级。

常见原因

旧数据、imglist、图层、数据库结构升级失败

ModelBuilder 模型文件已成功读取，但旧版本模型内容升级到当前版本失败时也使用本码

如果是文件打不开/读取失败，不用 错误码 9022

解决步骤

1. 备份原数据并确认文件可正常读取；打不开应先按 2004/2012。

2. 使用正式升级功能，不要直接覆盖旧文件；必要时先用中间版本转换。

3. 保留升级前数据、失败日志和旧版本号供技术支持。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9028 数据版本不匹配

含义

数据、LiSplat、模型或工程格式版本与当前软件不兼容。

常见原因

数据版本、LiSplat/模型/工程格式版本不匹配

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 查看错误消息给出的数据版本与软件支持范围。

2. 使用兼容软件重新导出，或升级/降级到明确支持的版本。

3. 不要只改版本字段；转换后核验数据内容和属性完整。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



9034 旧格式不支持

含义

旧格式已不再支持，无法自动迁移。

常见原因

历史格式不再支持或无法自动迁移

相关输入、数据或当前软件状态不满足该功能的要求。

解决步骤

1. 确认文件确属旧格式而非损坏文件。

2. 使用仍支持该格式的旧版软件先导出为当前通用格式。

3. 无可用转换链时联系技术支持评估专用迁移；保留原始文件不变。

何时联系技术支持

按上述步骤排除后仍失败，提交错误码、完整原始消息、软件版本、参数和最小可复现数据给技术支持。请参阅联

系技术支持准备并提交材料。



联系技术支持

优先使用软件提供的日志打包和问题反馈入口。提交前请记录错误码、完整原始消息、发生时间和复现步骤。

软件仍能正常操作

1. 暂时不要关闭软件或反复运行失败任务，以保留与发生时间对应的日志。

2. 打开右上角帮助菜单，选择打包日志。

1. 等待日志包所在文件夹自动打开，选择时间与故障相符的最新  _Log.zip 。

1. 从帮助菜单选择提交BUG，填写问题描述，通过添加文件加入  _Log.zip ，然后提交。日志包不会由“打包日

志”命令自动上传。



高斯重建或通用重建失败

重建页面会显示当前步骤、日志和总体进度。发生高斯重建失败、停滞或意外退出时，优先使用该页面的打包日

志，它会压缩当前工程的高斯重建日志。通过打开日志文件夹可查看当前工程的重建记录。具体界面与操作请参阅

COLMAP 数据高斯重建流程 和 手持数据高斯重建流程。

若页面提示未设置输出目录，先设置本次任务输出目录，再重新打包。随后在提交BUG窗口中添加生成的 ZIP。

软件已经崩溃

1. 在崩溃后的 Notice 窗口中说明崩溃前最后几步操作。

2. 点击 Send 提交崩溃转储、崩溃日志和系统信息；不需要自行查找  .dmp 。

3. 若发送失败或曾点击 Cancel，重启后使用打包日志和提交BUG，并注明崩溃时间和当时操作。

最小提交材料

四位错误码和完整原始消息。

发生时间、软件完整版本、功能名称和实际复现步骤。

本次失败使用的输入、输出和关键参数；界面功能可提供参数窗口截图。

与故障时间相符的  _Log.zip ；重建问题优先使用重建页面的日志包。



仅在技术支持要求时提供最小可复现数据，并保留工程与关联文件的相对目录结构。

复现步骤模板

发生时间：

工程类型/数据类型：

错误码与完整消息：

复现步骤：

1. 启动软件并打开……工程。

2. 选择……数据/图层并打开……功能。

3. 输入……，输出到……，关键参数为……。
4. 点击运行后，在……阶段出现错误。

实际结果：

预期结果：

是否每次都能复现：

附件：参数截图、……_Log.zip、最小数据样本

未生成日志包时

确认活动工程和重建输出目录正确，然后在自动打开的文件夹中按修改时间查找最新  _Log.zip 。仍未生成时，不

要反复运行可能修改工程的任务；通过提交BUG发送当前软件日志，并附错误截图、发生时间、参数和复现步骤，

注明“打包日志后未生成 ZIP”。

隐私与数据安全

提交前检查附件范围。日志可能包含工程名、文件名、用户目录和本机路径；崩溃转储可能包含进程内存。不要提

交密码、授权码、令牌、私钥或无关账号资料。不要编辑原始日志或崩溃转储；若数据受保密、测绘或个人信息限

制，先提交日志包和脱敏截图，并说明数据不能直接外发。
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