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(57)摘要

本发明涉及高压线坐标测量技术，具体涉及

一种高压线三维坐标快速测定方法，以解决目前

在高压线三维坐标测量中，操作复杂、测量难度

大、测量精度低的问题。本发明所采用的技术方

案包括以下步骤：1)将全站仪架设至距离高压线

较远位置，要求全站仪目镜竖直旋转能瞄准到高

压线；2)将全站仪设置为免棱镜测量模式；3)将

GPS移动站的支撑杆杆高设定为H1，并架立支撑

杆至高压线某测量点下方，GPS移动站测定该测

量点对应的地面坐标及地面高程H0；4)将全站仪

目镜十字丝对准支撑杆的杆顶位置，使杆顶位置

处的高差为0；5)将全站仪目镜沿竖直方向向上

旋转，直至目镜中十字丝对准高压线该测量点，

该测量点为高压线上下晃动的最低点。
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1.一种高压线三维坐标快速测定方法，其特征在于，包括以下步骤：

1)将全站仪(1)架设至距离高压线(4)较远位置，要求全站仪(1)目镜竖直旋转能瞄准

到高压线(4)；

2)将全站仪(1)设置为免棱镜测量模式，进入悬高测量；

3)将GPS移动站(2)的支撑杆(3)杆高设定为H1，并架立支撑杆(3)至高压线(4)某测量点

下方，GPS移动站(2)测定该测量点对应地面坐标的X坐标、Y坐标，及地面高程H0；

4)将全站仪(1)目镜十字丝对准支撑杆(3)的杆顶位置，然后点击“测存”，使杆顶位置

处的高差为0；

5)将全站仪(1)目镜沿竖直方向向上旋转，直至目镜中十字丝对准高压线(4)该测量

点，记录该测量点显示的高度值H2；

6)计算GPS移动站(2)所在位置处高压线(4)的高程H＝H0+H1+H2；高压线该测量点的Z坐

标为H，其X坐标和Y坐标为步骤3)中测定的地面坐标的X坐标和Y坐标；

7)将GPS移动站(2)架立至高压线(4)另一测量点下方，重复步骤3)至步骤6)，直至完成

高压线(4)各测量点的三维坐标测量。

2.根据权利要求1所述高压线三维坐标快速测定方法，其特征在于：步骤3)中，GPS移动

站(2)的杆高H1＝1.8m。

3.根据权利要求1所述高压线三维坐标快速测定方法，其特征在于：步骤1)中，所述全

站仪(1)的高程系统采用1985国家高程基准；所述GPS移动站(2)采用北斗系统，其坐标系采

用1954年北京坐标系。

4.根据权利要求1所述高压线三维坐标快速测定方法，其特征在于：步骤1)中，所述全

站仪(1)为徠卡全站仪。

5.根据权利要求1所述高压线三维坐标快速测定方法，其特征在于：步骤1)中，所述全

站仪(1)与高压线(4)的距离为200‑1200m。
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高压线三维坐标快速测定方法

技术领域

[0001] 本发明涉及高压线坐标测量技术，具体涉及一种高压线三维坐标快速测定方法。

背景技术

[0002] 高压线工程施工中需测得架空高压线距地面高度，一般使用传统光学或电子水准

仪进行测量，传统光学或电子水准仪测量地面高程易受现场地形及水准点远近影响，测量

人员户外作业时间长，工作强度大，且易出现工作失误。

[0003] 目前根据某些工程项目施工特点，需要获取更为全面的高压线精确走向数据，使

地面高程测量更加复杂繁琐，给施工人员带来较大的工作量；并且由于架空高压线在空中

会随风摆动，全站仪的棱镜测量模式下还无法观测到高压线，进而增大了施工人员测量数

据的难度和测量误差。

发明内容

[0004] 本发明在于解决目前在高压线三维坐标测量中，操作复杂、测量难度大、测量精度

低的问题，而提供一种高压线三维坐标快速测定方法。

[0005] 本发明所采用的技术方案为：一种高压线三维坐标快速测定方法，其特殊之处在

于，包括以下步骤：

[0006] 1)将全站仪架设至距离高压线较远位置，要求全站仪目镜竖直旋转能瞄准到高压

线；

[0007] 2)将全站仪设置为免棱镜测量模式，进入悬高测量；

[0008] 3)将GPS移动站的支撑杆杆高设定为H1，并架立支撑杆至高压线某测量点下方，

GPS移动站测定该测量点对应地面坐标的X坐标、Y坐标，及地面高程H0；

[0009] 4)将全站仪目镜十字丝对准支撑杆的杆顶位置，然后点击“测存”，使杆顶位置处

的高差为0；

[0010] 5)将全站仪目镜沿竖直方向向上旋转，直至目镜中十字丝对准高压线该测量点，

该测量点为高压线上下晃动的最低点，并记录该测量点显示的高度值H2；

[0011] 6)计算GPS移动站所在位置处高压线的高程H＝H0+H1+H2；高压线该测量点的Z坐标

为H，其X坐标和Y坐标为步骤3)中测定的地面坐标的X坐标和Y坐标；

[0012] 7)将GPS移动站架立至高压线另一测量点下方，重复步骤3)至步骤6)，直至完成高

压线各测量点的三维坐标测量，上述各个测量点均为高压线上下晃动的最低点。

[0013] 进一步地，步骤3)中，GPS移动站的杆高H1＝1.8m。

[0014] 进一步地，步骤1)中，所述全站仪的高程系统采用1985国家高程基准；所述GPS移

动站采用北斗系统，其坐标系采用1954年北京坐标系。

[0015] 进一步地，步骤1)中，所述全站仪为徠卡全站仪。

[0016] 进一步地，步骤1)中，所述全站仪与高压线的距离为200‑1200m。

[0017] 本发明与现有技术相比具有以下有益效果。
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[0018] 一、本发明采用的高压线三维坐标快速测定方法，操作简便，只需移动调节GPS移

动站在高压线下方位置，无需移动全站仪以及获取全站仪的三维坐标数据，只需记录GPS移

动站的地面坐标数据和高程数据，以及全站仪的高差数据，即可得到高压线的三维坐标数

据，节省了测量高压线三维坐标的时间，减轻了测量人员外业工作强度。

[0019] 二、本发明采用的高压线三维坐标快速测定方法，通过调节全站仪目镜角度，可快

速检测出支撑杆杆顶至高压线的高度，测量高度数据更准确，提高了高压线三维坐标测量

的精确性。

[0020] 三、本发明采用的高压线三维坐标快速测定方法，全站仪测定高度可测定的高度

可达到施工设计要求的最大安全高度，从而保障通车后车辆行驶安全。

附图说明

[0021] 图1为本发明全站仪和GPS移动站的安装位置示意图。

[0022] 图2为本发明实施例中测量点①‑测量点⑧的平面位置图。

[0023] 图3为本发明实施例中测量点⑨‑测量点 的平面位置图。

[0024] 图中：1‑全站仪，2‑GPS移动站，3‑支撑杆，4‑高压线。

具体实施方式

[0025] 下面将结合本发明的实施例和附图，对本发明的技术方案进行清楚、完整地描述，

显然，所描述的实施例并非对本发明的限制。

[0026] 在本发明实施例中，主线桥左右分幅段某墩处上方有两条架空高压线以及路口旁

一条高压线。应设计及现场施工要求，需要获取高压线精确走向、国家1985高程以及高压线

距施工现场地面高度，从而为钢筋笼加工节段长度、吊车最大起吊高度及后续现浇梁施工

提供安全技术保障。

[0027] 如图1所示，本实施例的高压线三维坐标快速测定方法，具体实施步骤如下：

[0028] 1)将全站仪1架设至距离高压线较远的位置，一般距离在200‑1200米范围内，遇到

天气条件差时最远500米，良好环境条件下距离可以达到1200米。要求全站仪1目镜竖直旋

转能瞄准高压线即可。全站仪优选徠卡全站仪，高程系统采用1985国家高程基准。

[0029] 2)将全站仪设置为免棱镜测量模式，进入悬高测量。免棱镜测量模式下实现可免

棱镜测距，一般适合悬崖、石壁、隧道等不易放置反射棱镜或者反射片的地方进行测距。本

发明将该模式应用于高压线测量。

[0030] 3)根据GPS移动站2可以测得地面任意位置的三维坐标的特点，将GPS移动站2的支

撑杆3杆高设定至1.8米高度，并架立至高压线其中一个测量点的正下方，可测得该测量点

对应地面坐标的X坐标、Y坐标，及地面高程H0；GPS移动站2中的GPS仪器搭载北斗导航卫星

定位系统。

[0031] 4)将全站仪1目镜十字丝对准杆顶位置，点击“测存”，使杆顶位置处的高差为0；

[0032] 5)将全站仪1沿竖直方向向上旋转，直至目镜中十字丝对准高压线4该测量点，该

测量点为高压线上下晃动的最低点，并记录该测量点显示的高度值H2；

[0033] 6)计算GPS移动站2所在位置处高压线4的高程H＝H0+H1+H2，即高压线高程＝地面

高程+杆高+杆顶至高压线高度；高压线该测量点的Z坐标为H，其X坐标和Y坐标为步骤3)中
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测定的地面坐标的X坐标和Y坐标；

[0034] 7)将GPS移动站2架立至高压线4另一测量点下方，重复步骤3至步骤6，直至完成高

压线4各测量点的三维坐标测量，上述各个测量点均为高压线4上下晃动的最低点。

[0035] 如图2所示，本实施例中测量点①、测量点②、测量点③、测量点④、测量点⑤、测量

点⑥、测量点⑦和测量点⑧的平面位置图；如图3所示，本实施例中测量点⑨、测量点⑩、测

量点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量

点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量点 测量点

测量点 测量点 测量点 高压线4的实测和计算数据参见表1和表2。

[0036] 表1：高压线高程及高度
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[0037]

[0038] 表2：高压线三维坐标
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[0039]

[0040] 注：表中高程系统采用1985国家高程基准，坐标系采用1954年北京坐标系，中央子

午线为120°。

[0041] 以上所述仅为本发明的实施例，并非对本发明保护范围的限制，凡是利用本发明

说明书及附图内容所作的等效结构变换，或直接或间接运用在其他相关的技术领域，均包

括在本发明的专利保护范围内。
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图1

图2
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图3
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