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从需求导入到数据标注，

再到最后的数据提交

标准流程

作用

规范生产，提高标注质量

服务流程



数据标注业务

基于网络工具的标注平台
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基于图像的数据标注

目标识别

目标识别是一种常见的计

算机视觉技术，一般用于

在图片中识别并定位特定

类别的物体。

行人 机动车 非机动车

交通灯 其它

演示者
演示文稿备注
简单来说目标识别就是在解决这样的问题：图片中有什么物体？它们在哪里？



基于图像的数据标注

语义分割

语义分割是对图像中的每

一个像素进行分类，目前

广泛应用于自动驾驶与医

学图像等领域。

天空 机动车 建筑物

路边植物 其它



基于图像的数据标注

目标跟踪

单目标跟踪：给定一个目

标，追踪这个目标的位置。

多目标跟踪：追踪多个目

标的位置。

行人 机动车 非机动车

其它



基于图像的数据标注

车道线标注

标注目标为每条车道线路

面线条：外轮廓、类型。

如：单实线、单虚线、双

实线等。

道路边缘线 车道分割线 车道双黄线

公交车道 其它



基于点云数据的标注

3D点云目标识别

3D点云标注是指对激光雷达等设

备采集的3D图像，通过3D标注

框将车辆、行人、树木和广告标

志等目标物体标出，供计算机视

觉、无人驾驶等人工智能模型训

练使用。



3D点云语义分割

3D点云语义分割是指给点云中的

每个点赋予特定的语义标签，也

可以说是对每个物体进行分割，

赋予每个物体特定的含义。能够

准确描述空间中物体的类型。

如右图汽车被赋予为标签0，同

时使用蓝色标记并可视化，

基于点云数据的标注



点云与图像融合标注

基于激光雷达和相机采集的数据

及两者之间已知标定参数，进行

物体目标点云3D box与图像的2D

或3D box融合标注。

可以让自动驾驶过程的目标检测，

基于多传感器信息融合，达到更

精准的环境感知。

基于点云数据的标注



操作界面不仅有整体预览的效

果，还设置了俯视图、左视图、

和正视图的视觉角度，这会使

标注员在立体点云空间里，锁

定目标更加准确。

支持多样化场景：3D点云标注



 支持多种通用数据集格式(包含通用形状) : COCO/YOLO/LabelMe 等

 支持包含特殊形状的自定义数据集格式(包含通用与特殊形状)

 支持导出数据集和仅导出标注结果
通用形状

特殊形状

 矩形 rectangle # (x0, y0, x1, y1)

 多边形 polygon    # (x0, y0, ..., xn, yn)

 多段线 polyline    # (x0, y0, ..., xn, yn)

 长方体 cuboid     # (x0, y0, ..., x7, y7) 

 L-Shape              # (x0, y0, ..., x9, y9)

 椭圆/圆 ellipse    # (x0, y0, x1, y1) 

支持多样化场景：多种数据集格式



标注与交付

数据加密

客户通过客户端上传数据，加

密后发送至数据标注平台进行

数据加工。

经标注加工的数据加密回传至

客户端，客户验收合格的数据，

可以通过网络下载数据。

数据提交

验收数据

客户端

客户

数据标注平台

数据标注团队

数据接收

数据加工

标准数据输出

数据加密
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