超长程激光雷达扫描仪采购项目技术参数
（一）超长程激光雷达模块
1.	波长：1500~1600nm
2.	扫描角：最大可至 360°
3.	脉冲频率：50k~1500kHz
4.	扫描速度：10~200 线/秒
5.	回波技术：支持MTA技术即多周期回波技术
6.	激光等级：不低于I 级，人眼安全
7.	扫描机制：旋转棱镜
8.	回波次数：≥15次回波
9.	角度分辨率：0.001 °
10.	回波信号强度：每个回波具有16位高分辨率强度信息
11.	测量距离：≥1800m
12.	测距精度：≤15mm
13.	IMU采样频率：≥250Hz
14.	陀螺仪测量范围：≥±200 °/s
15.	加速度计测量范围：≥±10 g
16.	POS姿态精度：横滚、俯仰≤0.01°；航向≤0.02°（后处理）
17.	POS位置精度：水平≤0.02m；高程≤0.03m
18.	传感器尺寸：全画幅
19.	有效像素：≥4200万
20.	镜头焦距：≤18mm
（二）多旋翼飞行平台
1.	机身材质：碳纤维+镁铝合金
2.	机身尺寸：对称电机轴距≥1.6m；高度≤1m
3.	起降方式：无遥控器垂直起降
4.	动力系统：纯电动；六旋翼
5.	起飞重量：≥20kg
6.	最大载荷重量：≥6kg
7.	飞行性能：续航时间≥60min；巡航速度≥18m/s；最大爬升速度≥5m/s；最大下降速度≥3m/s；抗风能力≥6级
8.	实用升限高度：≥海拔6000m 
9.	工作温度：零下20℃至零上50℃
10.	感知系统：至少具备前视和下视视觉感知系统；至少支持超声波定高
11.	避障能力：具备前向避障及高度测量功能
12.	FPV摄像头：具备两轴以上（含两轴）云台的FPV摄像头，具备实时视频监控能力
13.	双差分天线定向：具备双差分天线定向功能
14.	图传频段：1427 MHz-1447MHz
15.	图传距离：≥10km
16.	多旋翼数传模块：测控半径≥50km
17.	电池组：动力电池为智能电池、支持一键查看电量、电池温度查看、电池循环次数查看、单电芯电压查看
18.	电池性能：具备过度充电、强制放电保护功能；在撞击、挤压、振动环境仍然可以保持正常工作
19.	RTK及PPK解算：支持网络RTK及PPK解算服务
20.	仿地飞行：具有仿地飞行功能，无需第三方软件即可生成仿地航线。
21.	断桨保护：具有单动力失效保护功能（需提供具备CNAS或CMA认证资质的第三方检测机构出具的检测报告）
22.	安全机制：支持大风异常返航、失联自动返航
23.	电磁兼容性：静电放电抗扰度不低于B级；射频电磁场辐射抗扰度不低于A级
24.	控制终端：重量≤2kg；内存≥8G；操作系统支持Windows /Linux；续航时间≥4 小时；屏幕尺寸≥8英寸
25.	载荷模块：支持航测模块\激光雷达\倾斜模块\高光谱模块\多光谱模块\视频模块互换
（三）地面站及数据处理软件
1.	软件总体要求
（1）提供一站式智能地面站软件系统，包含航线设计模块、飞行控制模块、飞行质量检查模块、影像预处理模块、一键式拼图模块、激光雷达数据预处理模块、激光点云后处理模块、2D/3D浏览器、快速图像整理工具、云监控模块。（提供软件界面截图）
2.	航线设计模块
（1）支持PC端、iPad端任务规划、保存、上传，支持云端工程同步。
（2）具备多种机型，多种作业模式的航线设计（包括常规耕地航线、带状航线、倾斜构架航线、倾斜全向航线、环绕航线、电力巡检航线、自定义航线）。
（3）全自动航线设计、自动提取测区高程信息。支持多区块飞行任务合并单架次航线飞行以及超大任务区域进行自动分割和管理。
（4）具备基于高精度三维地形的变高航线规划
（5）具备KML、OVKML、xml、TIF、obj、ply、las及高精度OSGB数据等导入的精细航线设计功能。
（6）具备禁飞管理及申请功能。
3.	飞行监控模块
（1）具备步骤引导式操作流程、全自动作业模式；具备实时信息显示及语音播报功能；具备断点续飞及日志回放功能。（需提供具备CNAS或CMA认证资质的第三方检测机构出具的检测报告）
（2）支持在实景三维场景下实时可视化监控飞行状态和参数，修改飞行状态，智能预警。
（3）支持自定义航点上传飞行，数传通讯中断后自动重连。
（4）支持任务自动上传到云端同步查看监控。
4.	飞行质量检查模块
（1）可进行一键式操作，可展示曝光点、脚印图、航迹等信息。
（2）可导出质检结果，包括质检报告、缩略图等。质检结果包括空三姿态、连接强度、重叠度、航线弯曲度、旋偏角、航飞平均分辨率等。
（3）支持数据和开源瓦片地图、天地图套合。
5.	影像预处理模块
（1）支持相机检校功能，支持畸变纠正功能。
（2）支持匀光匀色、图像增强、影像金字塔生成、影像重采样功能。支持EXIF写入功能、RAW格式转换、IIQ影像格式解码、多光谱图像辐射标定、相机参数下载、文件批量重命名。
（3）支持DSM提取DEM、DEM平滑、DEM精度检查、高程基准转换功能。
（4）支持图像/工程整理，可进行影像重命名和POS整理。
（5）支持坐标转换、参数计算。
6.	一键式拼图模块
（1）支持正射、倾斜影像匹配和空三解算；支持控制点量测功能；支持可见光/红外/多光谱影像的拼接处理；支持多架次多相机并行处理，支持10000张以上影像处理，支持单幅1.2亿像素影像处理；具备稀少控制及免相控处理能力。
（2）支持DEM编辑、镶嵌线编辑，可实时预览DOM效果；支持基于点云数据辅助输出DSM及TDOM成果。
（3）具备集群处理功能，并可进行节点扩展。
7.	激光点云数据预处理模块
（1）支持一键式点云解算，支持解算距离限制，支持点云去噪、点云赋色、坐标转换、点云合并、冗余剔除等功能。
（2）支持航带间质量检查，可检查航带分层问题；支持航带平差，可以解决航带分层问题。
（3）支持海量点云浏览，支持前视图、顶视图、剖面视图等方式查看。
（4）支持点云按照高程、分类、航带、强度、纹理、回波数等方式渲染。支持点云裁切显示，可提供平面范围选择及高程范围裁切显示工具。支持距离、面积、角度、三角测量及点密度测量。可输出标准点云。
（5）支持控制点导入并可快速定位进行点云套合检查。支持点云绝对精度检查及报告输出，并支持高程调整。
8.	激光点云后处理模块
（1）支持海量点云数据加载，支持机载/地面/匹配点云加载。
（2）支持海量点云浏览，支持前视图、顶视图、剖面视图等方式查看。支持剖面显示点云，并支持剖面步进及剖面旋转功能。
（3）支持点云按照高程、分类、航带、强度、纹理、回波数等方式渲染。支持点云去冗余，点云去噪、点云重采样、点云分幅裁切合并、点云赋色、点云坐标转换等。支持点云数据的批处理。
（4）支持点云裁切显示，提供平面范围选择及高程范围裁切显示工具，并支持导出裁切后点云。
（5）支持点云自动滤波分类，可进行地面点、植被点、建筑物类别提取，并可进行参数调整适应不同场景数据。
（6）支持点云数据编辑，可进行剖面加点/删点，区域点云删除，点云高程调整，拟合加点、区域平滑改正等处理。
（7）具备交互式分类工具，可进行框选分类、画刷分类、线上线下分类、剖面间分类等处理。
（8）支持特征线/断裂线添加及编辑。
（9）支持按照类别导出。支持DEM、等高线输出。支持高程点文件导出，支持txt、dat格式文件导出。
（10）支持基于中桩点生成道路中心线。支持生成自定义间距的里程点文件。支持一键式生成道路断面。支持导出矢量/纬地格式的断面成果
9.	快速图像整理工具
（1）支持联网下载准确的相机报告，提高空三精度。
（2）支持影像完整性检查。支持影像旋转属性的一键去除与exif信息的快速修改。支持冗余影像的自动剔除。支持坐标系的指定与POS的自动批量转换。
10.	云监控模块
（1）同时具备WEB端和微信小程序远程实时监控能力，包括飞机信息、实时飞行参数等。
[bookmark: _GoBack]（2）定时任务统计历史飞行架次、里程、面积、时常，提供单个飞机的历史相关数据查询。
（3）具备历史飞行架次监控回放功能。
（4）具备飞机维护信息监控功。支持远程固件升级；
支持工程分享、同步、汇总查询功能。
