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Аннотация. Работа посвящена исследованию возможности применения лидаров, встроенных  
в современные смартфоны (на примере iPhone 12 Pro), с целью обмеров помещений. Чаще всего такой 
вид обмеров применяется при технической инвентаризации либо постановке помещений на 
государственный кадастровый учет. Для этого заданным устройством выполнен сбор данных для двух 
помещений сложной конфигурации и проведено сравнение результатов с имеющимися материалами 
наземного лазерного сканирования, обеспечивающими точность заявленных работ и принятыми  
в качестве эталонных. Анализировались как планы помещений, полученные по сечениям точек 
лазерных отражений, так и непосредственно сами облака в програмном обеспечении CloudCompare. 
Для первого помещения СКО промеров помещений составила 5–6 см, для второго 2–3 см. 
Расхождениям менее 5 см между облаками точек, созданными смартфоном и наземным лидаром, 
удовлетворяют 78 % точек для первого помещения и 32 % – для второго помещения. Данные 
результаты свидетельствуют о том, что в настоящее время исследуемая технология не удовлетворяет 
требованиям по точности для обмерных работ в 1 см. 
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Введение 

 
Подходы к проведению обмерных работ 

помещений с точки зрения цели выполнения 
можно подразделить на следующие: для целей 
технического учета, для целей государствен-
ного кадастрового учета (ГКУ) и иных целей. 

Основные требования к работам по обмеру 
помещения для целей технического учета 
установлены в Приказе Минстроя России 
от 04.08.1998 № 37 [1]. Согласно п. 3.6, изме-
рения помещений необходимо производить по 
всему периметру стен на высоте 1,10–1,30 м от 
пола с точностью до 1 см. Обмерные работы 
для целей ГКУ объектов недвижимости регла-
ментируются Приказом Росреестра от 
23.10.2020 № П/0393 [2]. Расстояния, применя-
емые для определения площадей, измеряются 
на высоте от 0 до 1,10 м от уровня пола. Их 
значения округляются до 0,01 м (п. 3 приложе-
ния 2 [2]). 

Для обмеров объектов культурного насле-
дия используют ГОСТ Р 56905–2016 [3]. Точ-
ности обмеров для целей инвентаризации и ка-

дастра соответствует требованиям архитек-
турных обмеров масштаба 1 : 100 [4–6]. 

 В последние годы получили активное раз-
витие подвижные сканерные системы для по-
мещений (iMMS – indoor Mobile Mapping 
Systems) [7]. Их называют ручными, перенос-
ными (рюкзачными), портативными или теле-
жечного типа [8, 9]. Это мультисенсорная си-
стема, которая осуществляет сбор данных об 
окружающей среде в движении [10]. Сканер-
ные системы используют технологию SLAM 
(Simultaneous Localization and Mapping), кото-
рая позволяет им одновременно позициониро-
вать себя и создавать единое облако точек, 
учитывая собственное перемещение [11]. 

Типичная iMMS оснащена множествами 
датчиков: лазерные сканеры – для сбора дан-
ных о геометрии объектов, инерциальные си-
стемы – для оценки изменений ориентации 
сканера (используются для целей SLAM), ка-
меры – для текстурирования. Причина такого 
использования датчиков заключается в том, 
что алгоритмы SLAM на основе RGB-камер 
чрезвычайно чувствительны к условиям осве-



Вестник СГУГиТ, Том 28, № 3, 2023 

34 

щения, вследствие этого у них возникают 
ошибки. Примерами таких систем, доступных 
на российском рынке, являются Leica 
BLK2GO и Geo SLAM ZEB Horizon. В каче-

стве ручного сканера рюкзачного типа можно 
упомянуть Leica Pegasus:Backpack. Преиму-
щества и недостатки данных лидаров (со-
гласно [11]) сведены в табл. 1. 

 
Таблица 1  

Преимущества и недостатки ручных лидаров при обмере помещений 

Преимущества Недостатки 

Использование в замкнутых 
помещениях в отсутствии 
ГНСС-сигналов 

Точность съемки по сравнению с НЛС хуже, так как скани-
рование осуществляется в движении. Поэтому iMMS не 
рекомендуется использовать, если нужно произвести 
съемку с повышенной точностью 

Скорость съемки. Обработка 
лазерных сканов проводится 
одновременно со съемкой, 
нет необходимости соединять 
облака отражений на ПК 

Необходимость свободного перемещения. В случае если 
объект полуразрушен или имеет опасные участки, опера-
тор не сможет произвести полную съемку в бесконтактном 
режиме 
Дальность сканирования варьируется в зависимости от мо-
дели, у некоторых не превышает 15 м 

Простота использования 
У некоторых моделей время работы от одного аккумуля-
тора составляет около 30-40 минут, чего может не хватить 
для съемки крупного объекта 

Меньшее достигаемое число 
слепых зон  

При съемке рекомендуется замыкать контур помещений, 
что нередко ограничивает возможности оператора 

Снижение трудовых затрат 
по сравнению с лазерными 
дальномерами 

Высокая стоимость. Стоимость Leica BLK2GO составляет, 
согласно [11], 65 000$, Geo SLAM ZEB Horizon – 49 000$ 

 
SLAM используют некоторые смартфоны, оснащенные лидарными сканерами. В силу не-

возможности установить в смартфон полноценную инерциальную систему, позиционирова-
ние осуществляется визуально по соответственным точкам, которые распознает камера смарт-
фона (Visual SLAM) [12]. Примеры таких устройств: iPad Pro, iPhone 12/13 Pro и Pro Max [13]. 
Радиус действия данного лидара составляет 5 м [14].  

Появление лидара в смартфоне дает потенциальную возможность использования его в ка-
честве измерительного прибора. Это позволило бы создавать цифровые двойники помещений, 
выполнять повторные обмеры без выезда на объект, в то же время стоимость смартфона на 
порядок ниже профессиональных ручных лазерных сканеров. 

Цель работы – оценить возможность применения лидара iPhone 12 Pro для обмеров поме-
щений применительно к задачам инвентаризации помещений и кадастрового учета. Подобные 
вопросы уже поднимались в исследованиях. Так, в работе [15] рассматривается возможность 
применения упомянутых лидаров для определения площадей и объемов, однако выбранное 
для эксперимента помещение имеет достаточно простую конфигурацию. 

Похожее исследование выполнялось в [16], однако выбранный объект также был простым 
по геометрии и не замкнутым, что ограничивало подход в производительности перед лазер-
ным дальномером. Стоит отметить, что в указанном исследовании подробно рассмотрен спо-
соб оценки точности измерений с использованием ПО CloudCompare [17], которое будет при-
меняться и в настоящем исследовании. 

В ходе работы поставлены следующие задачи:  
1) найти помещения сложной геометрии, для которых применение лидара в смартфоне 

ожидаемо будет связано с дополнительными трудозатратами;  



Геодезия и маркшейдерия 

35 

2) предложить сценарий съемки таких помещений;  
3) подготовить результаты НЛС помещений для использования в качестве эталонных об-

лаков точек;  
4) сравнить линейные промеры и площади помещений в полученных облаках точек и об-

лаках НЛС;  
5) сравнить полученные облака точек и облака по НЛС в CloudCompare; 
6) сделать выводы о том, удовлетворит ли точность полученных облаков точек норматив-

ным требованиям, предъявляемым к обмерам помещений при государственном кадастровом 
учете и технической инвентаризации. 

 
Материалы и методы 

 
Исследование применимости лидара в смартфоне для обмеров помещений состоит из трех 

этапов: съемка двух объектов сложной конфигурации, обработка полученных результатов и 
оценка точности. 

Место проведения исследований 

Для исследований выбраны два помещения (рис. 1). Первым является лестничная пло-
щадка в Санкт-Петербургском горном университете. Она имеет пять оконных проемов и слож-
ную дугообразную форму. На площадке расположены комнатные растения, которые создают 
мертвые зоны. Для исследования задана условная граница со стороны лестничной площадки. 

 

 
Рис. 1. Помещения, в которых проводилось исследование 

 
 

Вторым объектом является маркшейдерско-
геодезический полигон (геополигон) универси-
тета. Он имеет прямоугольную форму, однако 
включает большое количество выступов, пять 
оконных и дверных проемов, 16 пилястр. В по-
мещении расположена сборно-разборная ме-
таллическая конструкция (не подлежит отобра-
жению на планах) и учебный инвентарь. 

Методика обмеров 

Было решено придерживаться макси-
мально возможного отстояния от объекта для 
того, чтобы в поле зрения камеры единовре-
менно попадало больше элементов (с учетом 

радиуса действия лидара в 5 м), что обеспе-
чило увеличение количества связующих то-
чек, используемых для позиционирования ли-
дара посредством SLAM (рис. 2). Движение 
осуществлялось плавными шагами. По завер-
шении съемки визуально оценивалось усло-
вие перекрытия при замыкании контура по-
мещения. 

Съемка велась при помощи нескольких 
программ для смартфонов, в частности: 
Canvas, Polycam, 3d Scanner App. Особенности 
приложений и применение в работе приве-
дены в табл. 2. 
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Рис. 2. Сценарий съемки, отстояние составляет около 5 м 

 
Таблица 2  

Особенности приложений для лидаров смартфонов 

 Canvas [18] Polycam [19] 3d Scanner App [20, 21] 
Бесплатный 
функционал 

Сканирование, нало-
жение текстур, экс-
порт в формат .obj 

Сканирование, без 
экспорта, пробная 
подписка – 7 дней 

Все функции – сканирова-
ние, экспорт, возможность 
выбора направления оси Z 

Платный 
функционал 

Экспорт в CAD, BIM 
и планы 

Экспорт моделей 
в .obj, .glb, .dae, .stl, 
.usdz; облаков точек 
в .pts, .las, xyz, .dxf 

Использование облачных 
сервисов 

Форма плат-
ного исполь-
зования 

2D – от 10$, 3D – от 
20$, оплата за квад-
ратный фут 

Месячная, годовая 
или постоянная под-
писка 

По подписке 

Способ при-
менения в ис-
следовании 

Построение модели, 
экспорт в .obj, кон-
вертирование в .pts  

Экспорт облака то-
чек в .pts 

Экспорт облака точек в .pts 

 
Полученная модель визуально оценива-

лась на соответствие геометрии помещения  
и полноту собранных данных. После этого 
материалы экспортированы в виде модели 
или облака точек. 

Методика камеральной  
обработки обмеров 

В качестве исходного формата данных об-
лака точек выбран *.pts. Путем конвертации  
в ПО Autodesk ReСap получены файлы *.rcp, 

*.rcs, которые затем импортировались в си-
стему автоматизированного проектирования 
(САПР) Autodesk AutoCAD 2023.  

Как известно, при создании поэтажных 
планов для целей технической инвентариза-
ции и кадастрового учета рекомендуется вы-
полнять обмер на высоте 1,1 м от уровня пола. 
Исходя из этого, выбирался контур подрезки 
с отображением выборки точек в виде сече-
ния (рис. 3). 

 

 
Рис. 3. Облако точек после подрезки 
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Для оценки точности полученных облаков 
мы сравнили их с данными наземного лазер-
ного сканирования, полученными сканером 
Faro Focus s120 (системная ошибка состав-
ляет ±2 мм на 25 м). Точность обмеров смарт-
фоном оценена двумя способами:  

– использование фрагментов планов поме-
щений, полученных при помощи НЛС и iPh-
one 12 Pro c расчетом отклонений контроль-
ных линейных промеров;  

– анализ облаков лазерных точек при по-
мощи программы CloudCompare. 

Результаты 

Полевой этап обмеров 

Сканирование проводилось с помощью 
всех трех приложений. Визуально анализируя 
модель, полученную при сканировании гео-
полигона, можно заметить, что стены поме-
щения не замыкаются (рис. 4), что наблюда-
ется во всех приложениях. При этом на ло-
кальных участках между соседними пиляст-
рами (изображены на рис. 1 вдоль стены на пра-
вом фото) результат не выглядит искаженным. 

 

 
Рис. 4. Модель геополигона с помощью ПО Polycam 

 
 

Размер помещения слишком велик, вследствие чего накапливаются систематические 
ошибки позиционирования лидара. Кроме того, это вызвано множеством элементов с одно-
родной структурой, что приводит к неверному сопоставлению соответственных точек, кото-
рые распознает алгоритм компьютерного зрения при Visual SLAM. 

Во второй день исследований в методику обмеров был введен ряд изменений – увеличена 
скорость перемещения оператора по помещению, отстояние уменьшено до 2 м, на пилястры 
были наклеены марки для улучшения визуального позиционирования лидара. 

Камеральная обработка 

Облака точек в форматах *.rcs и *.rcp были импортированы в Autodesk AutoCAD, где затем 
вычерчивались планы помещений. Итогом стали четыре плана в масштабе 1 : 100 (рис. 5, вне 
масштаба).  

 

 
Рис. 5. Пример плана лестничной площадки, 3d Scanner App (вне масштаба) 
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Также в САПР загружались облака точек  
с геополигона (рис. 6). Для наглядности об-
лако приведено с подрезкой на высоте 1,1 м. 

В правом верхнем углу рис. 6 видно несов-
падение сторон, внизу – отклонение стены от 
своей оси. Это обусловлено причинами, кото-
рые перечислялись выше. 

Все результаты съемки геополигона вы-
глядят подобным образом, с разной степенью 
несоответствий. Поэтому для оценки точности 
работы лидара сначала подготовлены планы по 
полученным облакам точек (см. рис. 7). 

Короткие стороны геополигона получи-
лись ровными. Отдельные части было решено 
повернуть до прямых углов угла в 90 граду-
сов. Левая сторона принята в качестве базис-
ной, к которой поэлементно присоединялись 
повернутые до прямого угла остальные сто-
роны (рис. 8).  

На вышеприведенном рисунке представ-
лено присоединение первых элементов к ба-
зисной стороне. Дальнейшие действия анало-
гичны. Итоговый план представлен на рис. 9. 

 

 
Рис. 6. Облако точек с подрезкой, 3d Scanner App 

 

 
Рис. 7. Контур помещения, 3d Scanner App 

 

 
Рис. 8. Промежуточный план, 3d Scanner App 

 

 
Рис. 9. Внемасштабный план, 3d Scanner App 
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Данный метод условен, но позволяет оце-
нить точность измерения размеров отдельных 
элементов без значительного влияния систе-
матической ошибки. 

Оценка точности 
1. Оценка точности по линейным проме-

рам сечений облаков точек 
Так как большая часть лестничной пло-

щадки представляет собой дуги, то в качестве 

контрольных промеров приняты отрезки, со-
единяющие их начальные и конечные сег-
менты (рис. 10). 

В табл. 3 приведены расхождения значе-
ний промеров по полученным облакам точек 
и по НЛС, приведены расхождения в площа-
дях (на высоте 1,1 м согласно требованиям 
государственного кадастрового учета), рас-
считана СКО по формуле Бесселя. 

 

 
Рис. 10. Схема линейных промеров по главной лестнице 

 
Таблица 3 

Расчет отклонений промеров от НЛС (главная лестница) 

Номер отклонения Приложения 
3d Scanner App Polycam Canvas 

с растениями без растений без растений с растениями 
ΔL1, м -0,09 +0,03 -0,16 +0,02 
ΔL2, м -0,05 +0,02 +0,01 -0,02 
ΔL3, м +0,03 -0,01 -0,05 -0,1 
ΔL4, м -0,01 +0,00 0,00 +0,00 
ΔL5, м -0,05 -0,04 +0,18 -0,11 
ΔL6, м -0,02 +0,01 0,00 +0,00 
ΔL7, м 0,00 -0,03 +0,06 -0,08 
ΔL8, м -0,03 +0,02 -0,02 -0,18 
ΔL9, м +0,02 +0,05 -0,19 +0,06 
ΔL10, м -0,02 +0,01 0,00 -0,03 
ΔL11, м -0,38 -0,18 +0,21 -0,17 
ΔL12, м -0,26 -0,05 +0,04 -0,38 
ΔL13, м -0,39 -0,15 +0,04 -0,30 
ΔL14, м -0,12 -0,02 +0,09 -0,24 
СКО, м 0,17 0,07 0,11 0,17 

Расхождения площадей, м2 -1,4 -3,0 +0,3 -3,1 
Расхождения площадей, % 3,1 6,6 0,7 6,8 
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Наибольшие отклонения характерны для промеров L11 и L12, а также для диагоналей (L13 
и L14), это связано с тем, что ошибка по ходу сканирования накапливается. 

Наиболее точные результаты получены в 3d Scanner App. Заметно, что при наличии помех, 
в данном случае растений, точность сканирования снижается. Отклонения ΔL2, ΔL4, ΔL6, ΔL8 
и ΔL10 незначительны, следовательно, хорошо идентифицируются оконные проемы. 

Даже в самом точном варианте расхождения составляют 5–6 см, а наибольшее (ΔL11) 
18 см. В большинстве случаев происходит накопление ошибок по ходу съемки (от L1 до L12). 

Аналогичным образом проведена оценка точности съемки геополигона. Схема сравнивае-
мых линейных промеров приведена на рис. 11. 

Сравнение промеров представлено в табл. 4. 
 

 
Рис. 11. Схема линейных промеров по геополигону 

 
 

Наибольшие отклонения характерны для 
промеров D11 и D19, а также для диагоналей 
(D27 и D28), это объясняется тем, что исход-
ные облака получились не соответствующими 
истинной форме помещения.  

Результаты позволяют сделать вывод, что, 
как и для первого объекта, 3d Scanner App дает 
наилучшие результаты. Полученные отклоне-
ния в среднем составляют 2-3 см, максималь-
ное расхождение – 11 см (ΔD15).  

2. Оценка точности по сравнению облаков 
точек 

Во втором методе выполнено сравнение об-
лаков точек с данными НЛС в CloudCompare. 
Облако точек по НЛС было подрезано таким 
образом, чтобы соответствовать облаку, со-
зданному с помощью смартфона. В статье при-
ведены результаты сравнения НЛС и облака 3d 
Scanner App, как показавшего наименьшие рас-
хождения на первом этапе. Совмещенные об-
лака приведены на рис. 12. 

Среднее расхождение между облаком из 
3d Scanner App и НЛС составило 6 см, а СКО 
составило 6,6 см. Для облаков точек создано 

скалярное поле, демонстрирующее, насколько 
конкретные точки сравниваемого облака от-
клоняются от данных НЛС. На рис. 13 отфиль-
трованы значения, у которых отклонение 
выше 10 см.  

78 % отклонений не превышает 5 см, однако 
такой точности недостаточно для технической 
инвентаризации или кадастрового учета. 

Для геополигона были использованы два 
облака точек 3d Scanner App для двух его ча-
стей и выполнено объединение. Промежуточ-
ное облако сравнивалось с материалами НЛС. 
Поскольку точечные модели создавались 
смартфоном независимо друг от друга и для 
менее значительных площадей, то накопление 
систематических ошибок позиционирования 
лидара было не таким значительным. 

Полученные невязки и СКО совмещения 
приведены на рис. 14 (в метрах). Обозначе-
ние R0-R3 на рисунке присвоено эквива-
лентным точкам, по которым совмещались 
опорное и сравниваемое облако. Точки рас-
положены в противоположных углах поме-
щения так, чтобы минимизировалась не-
вязка объединения облаков. 
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Таблица 4 

Расчет отклонений промеров от НЛС (геополигон) 

Номер отклонения 

Приложения 

1-й день съемки 2-й день съемки 

3d Scanner 
App 

Canvas Polycam 
3d Scanner 

App 
Canvas 

3d Scanner 
App  

(по частям) 

ΔD1, м -0,01 +0,03 +0,04 +0,02 +0,02 +0,01 
ΔD2, м 0,00 -0,09 -0,01 -0,07 -0,05 -0,03 
ΔD3, м -0,05 -0,15 +0,02 -0,03 -0,16 -0,05 
ΔD4, м -0,02 -0,07 -0,01 -0,05 -0,01 -0,07 
ΔD5, м -0,01 +0,01 0,00 -0,08 -0,01 +0,02 
ΔD6, м 0,00 0,00 +0,01 -0,15 -0,07 -0,04 
ΔD7, м -0,06 +0,03 +0,01 -0,15 -0,06 0,00 
ΔD8, м 0,00 -0,05 0,00 -0,15 -0,03 -0,05 
ΔD9, м -0,02 -0,04 +0,01 +0,11 -0,06 -0,06 
ΔD10, м +0,02 -0,07 +0,04 -0,24 -0,37 -0,04 
ΔD11, м +0,01 -0,68 -0,30 0,00 -0,10 -0,02 
ΔD12, м -0,03 0,00 0,00 -0,02 -0,02 -0,03 
ΔD13, м -0,04 +0,09 0,00 -0,07 -0,01 -0,07 
ΔD14, м -0,02 -0,01 -0,01 -0,04 -0,07 -0,05 
ΔD15, м -0,11 -0,03 -0,02 -0,05 +0,10 -0,04 
ΔD16, м -0,04 -0,03 0,00 -0,06 -0,06 -0,07 
ΔD17, м -0,03 +0,06 +0,14 -0,04 +0,02 -0,05 
ΔD18, м +0,01 -0,01 -0,01 -0,04 -0,05 -0,04 
ΔD19, м -0,01 +0,13 +0,06 +0,05 -0,49 +0,03 
ΔD20, м +0,01 -0,07 +0,03 +0,03 +0,37 0,00 
ΔD21, м -0,02 +0,16 -0,03 -0,01 +0,01 -0,01 
ΔD22, м -0,01 -0,07 +0,02 +0,01 +0,04 -0,03 
ΔD23, м -0,01 +0,08 +0,03 -0,21 -0,76 -0,06 
ΔD24, м -0,01 +0,04 0,00 -0,02 -0,01 -0,05 
ΔD25, м 0,00 +0,02 0,00 0,00 +0,01 0,00 
ΔD26, м +0,02 -0,29 -0,02 -0,08 -0,04 -0,01 
ΔD27, м -0,08 -0,43 +0,03 -0,44 -0,85 -0,20 
ΔD28, м -0,06 -0,32 -0,04 -0,46 -0,91 -0,26 
СКО, м 0,04 0,19 0,07 0,15 0,32 0,08 

Расхождения  
площадей, м2 

+0,3 -5,6 +1,6 -10,2 -18,3 -3,4 

Расхождения  
площадей, % 

0,1 1,9 0,6 3,5 6,4 1,2 
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Рис. 12. Совмещенные облака точек после подрезки (главная лестница) 

 

 
Рис. 13. Скалярное поле отклонений после фильтрации (главная лестница) 

 

 
Рис. 14. Невязки соответственных точек и СКО при совмещении (геополигон) 

 
 
Итоговое пространственное СКО отклонения облаков, рассчитанное в CloudCompare, соста-

вило 12 см. Скалярное поле было отфильтровано, отброшены все значения, у которых отклоне-
ние выше 30 см (рис. 15). 

Только 32 % точек отклоняются от НЛС менее, чем на 5 см.  
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Рис. 15. Скалярное поле отклонений после фильтрации (геополигон) 

 
Обсуждение 

 
Результаты сравнения облаков точек, полу-

ченных смартфоном, с облаком НЛС показали 
значительные расхождения, превышающие 
нормативные требования по точности обмеров 
помещений в 1 см. Это вызвано как однородно-
стью текстур помещений – алгоритмы Visual 
SLAM не могут корректно рассчитать эле-
менты ориентирования лидара, так и техниче-
скими ограничениями сенсора и процессора  
в телефоне – с целью повышения быстродей-
ствия упрощается методика уравнивания. 

Применение исследуемого метода для об-
меров помещений не является рациональным 
на текущий момент, однако он является пер-
спективным, так как обеспечивает малую тру-
доемкость полевого этапа при непродолжи-
тельной камеральной обработке. Фактически, 
iPhone 12 Pro может выполнять функции ком-
пактного ручного лидара, обладая стоимо-
стью на порядок ниже.  

Повышение точности технологии SLAM 
обеспечит достоверность итоговых результа-
тов. Возможно, в iPhone 12 Pro недостаточно 
взаимосвязана работа лидара по определению 

геометрии с возможностями инерциальных 
систем (гироскоп, акселерометр) по опреде-
лению ориентации устройства. 

 
Выводы 

 
На сегодняшний день для получения бо-

лее точных результатов необходимо придер-
живаться правильной методики сканирова-
ния. В ходе исследования установлено реко-
мендуемое отстояние в 2–3 м. Ориентацию 
смартфона при сканировании лучше прини-
мать горизонтальной для одновременного за-
хвата большей площади, что увеличит надеж-
ность идентификации отдельных элементов 
 и их итогового взаимного положения.  

Выявлено, что облака точек для больших 
и вытянутых помещений получаются значи-
тельно хуже, чем для помещений малой пло-
щади, поэтому их рекомендуется разбивать 
на несколько объектов съемки, которые 
можно увязать друг с другом по маркам. 

На итоговую точность работ сильно влияет 
выбор программного обеспечения. Из всех ис-
следуемых ПО наиболее точные результаты до-
стигнуты с применением 3d Scanner App.  
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Abstract. The paper is devoted to an examintaion of a possibilty for usage of LiDAR integrated into modern 
smartphones (on the example of iPhone 12 Pro) to indoor measurements. Most often this type of measurements 
is carried out for inventory or state cadastral registration. For this the mentioned device was used to collect 
data of two complex shaped rooms. Afterwards the data were compared with two point clouds created by 
ground-based LiDAR providing the accuracy of the claimed works and accepted as standard measurement 
data. The comparison was provided both for point clouds (using CloudCompare) and for room plans made 
using these clouds. For the first room the average square error of  measurement deviation was 5–6 cm,  
for the second is 2–3 cm. The deviation less than 5 cm between point clouds created by smartphone and those 
of LiDAR refers to 78% in the first room and 32% in the second room. The results illustrate that the current 
technology is not appropriate for an indoor measurement accuracy which is defined as 1 cm in Russia. 
 
Keywords: mobile laser scanning, indoor measurement, SLAM, iMMS, point cloud, technical inventory, 
cadastral registration of premises 
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