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Долгое время мобильные
лазерные системы, работающие
на базе алгоритмов SLAM
(Simultaneous Localization and
Mapping), воспринимались на
отечественном рынке скорее
как высокотехнологичные гад-
жеты для съемок, нежели как
серьезные средства измерений
(СИ). Ситуация кардинально из-
менилась благодаря инициати-
ве компании «РУСГЕОКОМ», и, в
частности, ее ведущего метро-
лога Владимира Андреевича
Капустина, который фактически
проложил дорогу для офици-
ального признания этой техно-
логии в российском норматив-
но-правовом поле.

Что такое методика повер-
ки типа СИ и зачем она нуж-
на

Методика поверки — это обя-
зательный нормативный доку-
мент, который устанавливает
четкую процедуру подтвержде-
ния точности прибора. Разра-
ботка такого документа включа-
ет следующие ключевые этапы:
глубокий анализ характеристик
устройства, написание текста по
строгим стандартам ГОСТ, прове-
дение метрологической экспер-
тизы с апробацией и, наконец,
официальное утверждение в со-
ставе типа средств измерений.
Для геодезического оборудова-
ния это критически важно, так
как разработчик обязан обеспе-
чить прослеживаемость измере-
ний к государственному первич-
ному эталону, используя только
те инструменты, которые прове-
рены и внесены в Государствен-

ный реестр СИ. Без этого доку-
мента результаты съемок не
имеют юридической силы.

Создание методики метро-
логической поверки SLAM в
России

Официальные методики для
коммерческих SLAM-сканеров
начали появляться только на
рубеже 2024–2025 гг. До этого
момента специалисты пытались
применять к ним подходы от
классических наземных скане-
ров, но это было тупиковым
путем. У мобильных систем нет
фиксированного центра враще-
ния, они позволяют выполнять
измерения в движении, а их ито-
говая точность зависит не толь-
ко от дальномера, но и от слож-
ной связки инерциального из-
мерительного устройства (IMU)
и SLAM-алгоритма обработки
траектории движения сканера.

Создатели новой методики
совершили настоящий прорыв:

они доказали Росстандарту, что
SLAM-сканеры — это не просто
дальномеры (или лидары), а
полноценные координатно-из-
мерительные системы. В основу
поверки легло определение по-
грешности измерения прира-
щений координат точек лазер-
ных отражений (ТЛО) внутри об-
лака.

Как устроена методика и
кто ее автор

Методика, разработанная для
серии SLAM-сканеров XGRIDS
Lixel (рис. 1), была официально
утверждена приказом Росстан-
дарта № 1474 от 21 июля 2025 г.
при внесении их в Государ-
ственный реестр средств изме-
рений под регистрационным
номером 95947-25. Ее разра-
ботку инициировала и полно-
стью профинансировала компа-
ния «РУСГЕОКОМ», взяв на себя
всю инженерную и администра-
тивную нагрузку.

КАК СОЗДАВАЛАСЬ ПЕРВАЯ
МЕТОДИКА ПОВЕРКИ
SLAM-СКАНЕРОВ В РОССИИ*

* Статья подготовлена пресс-службой компании «РУСГЕОКОМ».

Рис. 1
SLAM-сканеры серии XGRIDS Lixel
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Особенность этой поверки
заключается в жестком контро-
ле двух следующих парамет-
ров.

1. Точность взаимного поло-
жения точек лазерных отраже-
ний в пространстве. Проверя-
ется, насколько корректно ска-
нер вычисляет расстояния меж-
ду объектами на основе измере-
ния разницы между координа-
тами двух ближайших точек в
едином облаке ТЛО.

2. Идентификация программ-
ного обеспечения. Метрологи
фиксируют версию программ-
ного обеспечения и контроль-
ные суммы алгоритмов «сшив-
ки» соседних облаков ТЛО. Это
гарантирует, что пользователь
применяет сертифицированные
алгоритмы, не искажающие гео-
метрию полученной 3D-модели
объекта.

Физический процесс по-
верки

Процедура проходит на спе-
циальном эталонном 3D-поли-
гоне. В компании «РУСГЕОКОМ»
для этого используется соб-
ственный пространственный
эталонный базис 3-го разряда.
На пилонах полигона закреп-
ляются контрастные марки или
сферы, трехмерные координаты
которых заранее определены
прецизионным тахеометром с
точностью до долей миллимет-
ра.

Специалист берет сканер,
запускает запись и обходит
полигон по определенной тра-
ектории, сканируя эти марки.
Главная задача специалиста —
удостовериться в том, что за-
явленная в описании типа СИ
погрешность соблюдается во

всем диапазоне измерений при-
бора.

В отличие от классических
наземных сканеров, которые
устанавливаются на штативе
стационарно над точкой, отно-
сительно которой измеряются
приращения координат до ТЛО,
SLAM-сканер позволяет выпол-
нять измерения приращений
координат до ТЛО в движении.
Важнейшая особенность повер-
ки такого оборудования состоит
в комплексной оценке точности
как измерения приращений
координат до точек лазерных
отражений лидаром, так и про-
странственного позициониро-
вания сканера с помощью
SLAM-алгоритма, которые вы-
полняются в один и тот же мо-
мент времени.

Ключевым моментом методи-
ки поверки является выбор тра-
ектории сканирования — ли-
нии движения прибора вдоль
контрольных пунктов с извест-
ными трехмерными геодезиче-
скими координатами (рис. 2).
При этом длина траектории ска-
нирования между двумя кон-
трольными пунктами и удаление
прибора от каждого из этих
пунктов должны быть не менее
номинальной длины прираще-
ния координат, которую может
измерить данный тип сканера. В
случае сканирования между
контрольными пунктами искус-
ственно завышается погреш-
ность, которая не отражает ре-
альную точность SLAM-сканера,
а только указывает на его спо-

Рис. 2
Пример расположения траектории сканирования относительно контрольных
пунктов

Наименование характеристики Значение характеристики

Модификация Kity K1 L2 L2 L2 Pro L2 Pro L2 L2 Pro
16/120 32/120 16/120 32/120 32/300 32/300

Диапазон сканирования, м От 1,5 до 50 От 1,5 до 120 От 1,5 до 120 От 1,5 до 300

Пределы допускаемой абсолютной 
погрешности измерений приращений 
координат в условной системе координат
по каждой из осей координат, мм ±30 ±30 ±30 ±30 ±30 ±30 ±30

Примечание. Метрологические характеристики взяты из раздела «Описания типа», приведенного в Государственном
реестре СИ (регистрационный номер 95947-25).

Метрологические характеристики SLAM-сканеров серии XGRIDS Lixel
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собность «привязываться» к
точкам с известными координа-
тами. Это не соответствует
реальным условиям эксплуата-
ции — сканер часто работает
без постоянной привязки к
опорным точкам.

При этом длина траектории
сканирования между двумя
контрольными пунктами и уда-
ление сканеров серии XGRIDS
Lixel от каждого из этих пунктов
должны быть: для модели Kity
K1 — не менее 50 м; для моде-
лей L2 16/120, L2 32/120, L2 Pro
16/120 и L2 Pro 32/120 — не
менее 120 м; для моделей L2
32/300 и L2 Pro 32/300 — не
менее 300 м (см. таблицу).

Максимальная длина траек-
тории сканирования при повер-
ке зависит в первую очередь от
модели сканера. При поверке
процесс сканирования проис-
ходит следующим образом. Спе-
циалист передвигается парал-
лельно контрольным пунктам,
на расстоянии не менее номи-
нальной длины приращения ко-
ординат, например, 50 м, и про-
ходит 3 контрольных пункта. За-
тем полученное облако точек
лазерных отражений обрабаты-
вается в специализированном

программном обеспечение Lixel
Studio, в котором измеренные
расстояния между центрами
марок автоматически сравни-
ваются с эталонными значения-
ми из паспорта полигона. Если
разница не превышает установ-
ленные допуски, прибор при-
знается годным.

Например, для SLAM-скане-
ров серии XGRIDS Lixel предель-
ная допускаемая абсолютная
погрешность измерений прира-
щений координат в условной
системе координат по каждой
из осей не должна превышать
30 мм (см. таблицу).

Практическая значимость и
вклад компании «РУСГЕО-
КОМ»

Внесение SLAM-сканеров се-
рии XGRIDS Lixel в Государ-
ственный реестр СИ в 2025 г.
устранило юридический вакуум.
Теперь данные поверки автома-
тически передаются в ФГИС
«АРШИН» (рис. 3), что позво-
ляет легально использовать ма-
териалы SLAM-сканирования
для наиболее ответственных за-
дач:

— подготовки исполнитель-
ной документации в строитель-
стве;

— прохождения государст-
венной экспертизы проектов;

— маркшейдерских работ и
подсчета объемов в горном де-
ле;

— кадастрового учета слож-
ных объектов.

В процессе создания норма-
тивного документа — методики
поверки SLAM-сканеров — ин-
женеры и метрологи компании
«РУСГЕОКОМ» столкнулись с
серьезными вызовами. Им при-
шлось детально раскрывать ма-
тематические принципы работы
алгоритмов «сшивки» облаков
точек и адаптировать классиче-
ские требования ГОСТ под дина-
мическую съемку (в движении).
В результате этой работы рос-
сийское геодезическое сообще-
ство получило не просто новый
инструмент, а законную воз-
можность применять передовые
SLAM-технологии в крупнейших
инфраструктурных проектах.

Разработанная компанией
«РУСГЕОКОМ» методика поверки
в настоящее время использова-
на при поверке SLAM-сканеров,
внесенных в Государственный
реестр СИ под регистрационны-
ми номерами: 95947-25, 96803-
25, 96922-25 и 97501-26.

Рис. 3
Общая информация о серии SLAM-сканеров XGRIDS Lixel на портале ФГИС «АРШИН» —
https://fgis.gost.ru/fundmetrology/cm/mits


