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《测地机器人》

内容概要

《测地机器人》较全面、系统地论述了测地机器人(跟踪全站仪)的测距、测角原理、误差源及其检定
方法。主要包括全站仪的分类与发展现状，最新测距、测角原理，系统偏差及其改正方法，动态性能
的检定设备与方法、测地机器人的应用，等等。《测地机器人》可供广大计量检定人员和测绘专业技
术人员、研究人员学习参考；并可作为测绘专业大专院校、本科生、研究生的教材和参考书。
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《测地机器人》

书籍目录

第1章　绪论1.1　测距测角仪器的发展简史1.2　全站仪的分类与命名1.3　测绘行业中自动化测量技术
的发展历程1.4　当前测地机器人的现状1.5　测地机器人量值的溯源第2章　测距原理2.1　传统的测距
方法2.2　瑞士徕卡公司的间接测相与间接测时技术2.3　瑞士徕卡公司PinPoint测距技术2.4　日本拓普
康公司的测距系统2.5　日本索佳公司的RED-tec测距技术第3章　现代测角原理概述3.1　绝对码盘的测
量原理概述3.2　单圈码盘的通用编码原理及解码方法3.3　日本索佳公司仪器的编码方法与解码方
法3.4　日本拓普康公司的码盘编码方法第4章　误差源及系统误差检定4.1　误差源4.2　检定内容4.3　
测距误差及其改正方法4.4　角度测量误差源及其改正4.5　360°反射棱镜的结构及其检定4.6　静态目
标自动照准精度的检定4.7　测距精度的检定第5章　动态定位的精度检定5.1　概述5.2　动态定位所涉
及的数学模型5.3　动态性能检定所需设备5.4　动态性能检定方法与结果第6章　测地机器人系统的集
成与功能6.1　测地机器人系统的主要部件6.2　自动目标识别(ATR)模式的实现6.3　动态测量数据的计
算处理第7章　实例应用7.1　自动变形监测系统7.2　自动化施工机械引导系统7.3　自动化隧道掘进机
引导系统附录A　基于时间参照系统的四维检定附录B　免棱镜测距问题参考文献
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《测地机器人》

章节摘录

版权页：插图：第1章 绪论确定地面点的空间信息通常需要获取空间点的三维坐标（z，y，z）。其中
在全球定位系统GPS出现前，测量空间点之间的长度及角度是获取平面坐标（z，y）的主要手段。测
绘仪器的发展与变革几乎是围绕着快速、精确地测量长度和角度展开的。1.1  测距测角仪器的发展简
史  1.1.1早期的长程测距仪器  长度测量是人类认识自然和改造自然不可缺少的活动，是获取待测点信
息最基础的数据。历史上人们曾一度采用测链、标杆及标准尺去测量待定点之间的距离。天文学家
在17世纪初就已知道利用光束能够测量两点之间的距离。但利用电磁波进行距离测量的研究则主要开
始于第二次世界大战之后。从1938年起，在瑞典地理调查局工作的物理学家贝格斯特兰（E.Bergsti
’and）开始研究用克尔盒法取代旋转齿轮法测量光速。为此他设计了这样一套测量系统：由仪器以
一定频率发射光脉冲，经一定距离处的棱镜反射后，仪器接收光脉冲后计算出光速。1947年，贝格斯
特兰将该套测量系统安置在相距6 km的基线上进行光速测量，获得的光速值为：299 793.1±0.2 km／s
。1948年8月，贝格斯特兰在挪威首都奥斯陆举行的国际大地测量学协会上发表了一篇论文，他建议采
用与测量光速相逆的过程来测量未知距离。在参加这次会议之前，贝格斯特兰要求瑞典AGA公司为他
的光速测量仪安装一个仪器壳。
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《测地机器人》

编辑推荐

《测地机器人》是由测绘出版社出版的。
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