
剔除倾斜冗余影像 

1 背景说明 

倾斜数据采集时，为了保障测区内地物纹理的全覆盖，通常需要外扩若干航

线。而由于倾斜角度不同，会存在若干影像覆盖测区范围外地物。如倾斜纹理覆

盖示意图：虚线为测区范围，红色和绿色为各倾斜相机的覆盖范围，其中红色所

覆盖区域在测区范围外，其存在与否对测区范围内模型效果无任何影响。而绿色

覆盖区域为测区范围内，为模型成图必需数据。而影像数量的多少会影响数据处

理效率，因此在内业数据处理时，剔除未覆盖测区范围的影像，使其不参与空三

或建模数据处理，可极大提高作业效率。 

 

 

倾斜纹理覆盖示意图 

2 技术路线 

为提高用户数据生产效率，飞马技术团队开发了倾斜影像冗余数据删除的工

具，即基于成图范围和倾斜影像位置姿态信息进行非测区范围内倾斜影像的剔除，

其技术路线如下 

 



 

技术路线 

3 作业流程 

此处以飞马 D200-OP300 数据为例进行流程说明： 

3.1 差分解算 

采用无人机管家智理图模块进行五相机差分解算，得到每个相机的 GPS/IMU

信息。 



 

差分解算 

 

五相机 POS 结果 

 

单相机 POS 记录信息 

每个相机的差分 POS 包括相机的位置信息和姿态信息，且该姿态已有飞机



的转角系统转换为外方位元素系统（omega，phi，kappa）。 

若控制点为本地坐标系，则需要采用七参数或四参数将差分经纬度 POS 转

换为平面 POS。该步骤可详见智理图说明书。 

3.2 创建倾斜工程 

采用无人机管家智拼图模块进行工程创建。 

1）点击智拼图-“新建工程”，设置工程名称，选择“机型 D200”，处理类

型选择“倾斜”。若是其他机型数据，则对应选择机型。 

 

新建工程 



 

设置机型、处理类型 

2）导入影像，先导入 1 号倾斜相机影像，并单击“下一步”， 

 

导入第一个镜头影像 

3）影像 POS 等工程设置 

进行影像的相关工程设置。主要包含以下几个内容： 



 

➢ 导入 pos：这里导入的 pos 应尽可能和成果坐标系统一致。可以为经纬度 POS

（软件中再进行投影设置），也可为平面投影 POS。 

注：设置相机和 POS 的对应模式，GPS 位置信息（L,B,h，或 x，y，z）及姿

态信息（Omega，Phi，Kappa）。只有包括姿态信息才可直接进行后续冗余影像

的剔除操作，若无姿态信息则还需要进行倾斜空三处理才能进行冗余剔除操作。 



 

POS 信息制定 

➢ 设置坐标系：若上一步我们选择经纬度 pos，这里面要选择所对应的投影方

式，若上一步导入平面 pos，这里我们只需要设置为本地坐标系 

➢ 设置测区高程：若导入的是经纬度 pos，在联网状态下，我们可直接获取测

区高程，若导入的是平面 pos，则可在机载 pos 中，找到地面试拍的影像所

对应的 pos 高程，或控制点近似平均高程值，输入即可。 

注：由于平均高程决定相机计算的投影覆盖范围，因此平均高程应和真实的

地面地形高程较为接近，否则会存在计算偏差。 

➢ 设置相机模型，针对 OP300，四个倾斜镜头均为 35mm 焦距，下视镜头为

25mm 焦距。在对应的相机模型库中找到设置即可。 



 

4）其他倾斜相机设置 

设置完一个倾斜相机后，添加其他倾斜相机。 

点击 1 号相机下面的加号，导入其余 4 个倾斜相机数据，参照第一个相机的

设置方式。 

注意右侧 1,2,3,4,5 所对应的为 1~5 号相机，而非 1~5 架次。 



 

3.3 不同 POS 信息的冗余数据剔除 

针对含有姿态信息（GPS/IMU)的数据，可以直接进行范围设置，删除冗余数

据。 

而对于不含有 IMU 数据的，则需要进行倾斜空三处理，得到相机的姿态信

息再进行冗余数据剔除。 

倾斜空三处理如下： 

智拼图中选择“特征提取匹配”及“空三计算”，差分 POS 则勾选 PPK，非

差分 POS 则不勾选 PPK. 



 

倾斜空三处理 

3.4 设置测区范围 

选择输出范围下的范围绘制工具，按照测区成图范围（非航线外扩范围）进

行绘制。一般成图范围为：距离最外围航线为 3-4 条航线距离，基线方向距离边

缘 6-8 张影像。（后期软件会支持测区范围 KML 文件的导入）。 

 

定义测区有效范围 



3.4 剔除冗余影像 

范围绘制后，主视图中点击右键，选择删除冗余影像。则范围外的影像将自

动设置为不参与计算的样式（灰色加号模式）。该影像后续处理导出中将会忽略

不参与计算或不进行导出。 

 

右键选择删除冗余影像 

 

 

剔除冗余影像效果 

注：冗余影像剔除后也可在管家中进行空三预处理后再导出 xml，可减小 CC

数据空三分层概率。管家预处理和 CC 直接空三效果可参考对比图。 

（若前期为计算姿态角已进行过倾斜空三，则不需要重复进行空三，直接剔

除冗余影像导出即可）。 



 

冗余剔除后倾斜空三 

 

管家预处理空三效果 

3.4 导出 CC XML 文件 

冗余影像剔除后，可直接导出 CC XML 文件。 

在导出菜单中，单击”XML“，选择导出的坐标系，以及输出目录。导入的

若为经纬度 POS，则输出投影按照工程设置输出，若为平面 POS，则投影可以设

置为真实的投影信息输出，也可后续人工修改 XML 中记录的投影信息。 

在这里要注意，“去畸变”选项可不勾选，减少输出时间，也可到 CC 中再次

进行自由网或控制网平差。 



 

导出 CC XML 文件 


