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01 智拼图简介



智拼图简介

“智拼图”是一款一键式航测成图软件，能够完成无人机数据特征点匹配、空三计算、控制点量测、正射

纠正、匀色及镶嵌的全流程作业，最终输出高精度、高质量成果。成果包括匹配点云、DSM/DEM、

TDOM&DOM、2.5D模型、三维模型等，为用户提供一站式多成果解决方案。
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差分机型
TDOM&DSM处理流程



差分机型TDOM&DSM处理流程图



1.数据准备

①基站GPS数据

②飞机GPS数据

③影像数据

④相机报告

⑤像控点



2.差分解算流程（F300为例）

①F300原始数据介绍

⚫ 基站静态数据：飞马标配基站，格式.GNS

⚫ 飞机GPS原始数据：格式为.atom

⚫ RTK轨迹：格式为.pvt

②F300解算流程

⚫ GPS格式转换，基站GPS数据转换RINEX格式

⚫ ATOM GPS格式转换，按照1和2设置，将机载GPS数

据转换RINEX格式

⚫ GPS解算，导入流动站数据（飞机）和基准站数据（基

站），自动读取基站头文件坐标

⚫ 勾选解算方式融合

⚫ 天线参数或垂高默认为0

⚫ 指定融合结算所需RTK轨迹

⚫ 指定解算结果保存路径，点击确定，开始解算

格式转换

检查差分质量

GPS解算



2.差分解算流程

③质量检查

⚫ 差分解算结果共4个.txt文件，其中

⚫ all是轨迹文件,

⚫ config是配置文件，

⚫ pos是融合POS文件，

⚫ RTK_POS是单独RTK解算的POS文件。

⚫ 打开融合POS，查看Q1值是否＞98%。



问题1.当前航测成果坐标要求？

答案：北京1954、西安1980或者中国2000，投影平面坐标

问题2.高精度差分（融合）POS是以什么方式表示的坐标？

答案：经纬度

问题3.坐标转换目的（作用）？

答案：利用参数（四参数或七参数）将经纬度坐标转换成投影平面坐标，后续用平面坐标生产航测成果

3.参数计算与坐标转换



1.数据准备

将经纬度和平面坐标按照：ID,纬度（B),经度(L),大地高(H),北坐标（N),东坐标（E）,高程

（h）整理好，详见下图。

3.参数计算与坐标转换

数据准备

坐标转换

参数计算



2.参数计算

①点击【GPS解算】-【参数计算】-【设置】，填写源椭球和目标椭球、投影方式+中央经线等参数设置。

3.参数计算与坐标转换



2.参数计算

②导入整理好的参数计算表， 根据点分布

选择1-2个点当做检查点，验证参数是否正确 ，

案例中选择V9号点当做检查点（蓝色）。

③点击【计算七参数】或者【四参数+高

程拟合】，查看残差DN,DE,DU 值，一般小于

2cm即可认为参数正确。 随后点击【生成坐标

系统】，生成带参数的坐标系

3.参数计算与坐标转换



3.坐标转换

①点击【GPS解算】-【坐标转换】-【设置】-【导入】，导入之前保存的参数文件（格式config）

3.参数计算与坐标转换



坐标转换流程

3.坐标转换

②点击【文件】，导入需要转换的POS文件（经纬度），设置转出的POS文件（投影坐标）名字和路

径 ，点击【正算】，完成坐标转换 。



参数计算\坐标转换注意事项

⚫基站坐标（经纬度+椭球高）和像控点坐标（经纬度+椭球高）必须是连接同一个基准所测得

⚫这个基准可以是千寻CORS/省CORS/单基站/任意1+1

⚫参数计算不对时，可从以下几个方面排查问题

①经纬度格式错误，例如112.3601442191，如果按照小数度输入112.3601442191；如果按照度分秒输

入应为112:36:01.442191，这两个坐标不同，影响参数计算。

②平面坐标是否输入错误

⚫已有坐标转换参数时，可以直接填写参数进行坐标转换，与中海达计算的参数通用



4.新建工程

◆打开智拼图，选择新建工程，输入工程名称，选择对应的机型

◆导入影像，支持文件夹导入、影像导入两种模式

◆按照标注的1-4的顺序：1导入pos-2设置相机参数-3设置坐标系统-4填写测区高程（每一项具体流程见下页）



1-4各项具体操作

◆ 1导入POS：导入机载POS，根据航高计算地面试拍数。例如：

① 从第2行开始

② 角度单位：度

③ 对齐方式：顺序对齐

④ 勾选经纬度

◆ 2设置相机参数

软件可自动识别相机参数，根据相机编号下载相机报告（.xml）

或导入已有相机报告



1-4各项具体操作

◆ 3设置坐标系

若导入pos数据为经纬度坐标，软件会根据经度按照对应的WGS84-UTM坐标系统进行投影；

若导入pos数据为投影坐标，软件会默认为本地坐标系。

◆ 4设置测区高程

方法一：在电脑联网，且导入的pos数据为经纬度的前提下，可使用获取功能，软件会根据第一张影像对应

的经纬度坐标自动获取对应的地面的海拔高度；

方法二：可填写机载pos中的试拍影像对应的高程或根据控制点高程坐标大致填写。



5.自由网空三
① 在【一键处理】界面，点击【运行】

② 勾选【特征提取与匹配】、【空三计算】、【PPK】。

③ 自由网空三计算完成，此时绿色点代表参与空三计算，橙色的点代表未参与空三计算

④ 自由网空三完成，点击3D视图，看空三是否正常（常用于倾斜数据）



6.像控点量测

①点击【GCP】，进入刺点界面，导入像控点，全局视图下查看像控点与影像套合情况



6.像控点量测
②激活其中一个像控点进行刺点，绿色十字标是软件根据POS预测的像控点位置，蓝色十字标是人工刺点位置，

刺完当前界面中9张影像，点击 进行翻页继续刺点，直到刺完。

注：如果想要删除某张影像上人工刺点，选中该影像，右键删除即可；清空代表该像控点已刺的点都会删除。



6.像控点量测

像控点状态解释：

• 黄色代表已刺控制点，

• 蓝色代表检查点

• 红色代表未刺点，



7.控制网平差-无控空三
①将全部控制点设为检查点，右键-【全部设为检查点】



7.控制网平差-无控空三
②在【一键处理】界面，点击【运行】

③勾选【空三计算】、【PPK】、【控制点】，点击【确定】



7.控制网平差-无控空三

④此时所有像控点类型都是检查点，报告主要看以下三点：

⚫ 控制点误差报告：该报告主要体现点位绝对误差，也称物方误差，可以最直观的反映出来空三精度，单位为m

⚫ 控制点模型差报告：该报告主要体现立体像对前方交会的误差，对于立体测图有一定参考意义，单位为m

⚫ 控制点像方投影差：该报告主要体现点位在像方的误差，单位为Pixel



7.控制网平差-无控空三

⑤无控空三精度满足成果要求，直接输出成果

⑥无控空三精度不满足成果要求，须分析原因：

⚫误差为系统误差，考虑GPS解算时基站垂高是否填错，控制点是否忘记减掉杆高，基站坐标与像控点概念坐标不

是一套系统，更正并重新处理

⚫误差不是系统误差，考虑差分pos固定率过低，参数计算与坐标转换是否错误，更正并重新处理

⚫若分析以上两点都无问题，进行下一步



8.控制网平差-带控空三

①根据像控点分布将大部分点设为控制点（一般选择四周+中间的点），其余点设为检查点



8.控制网平差-带控空三
②在【一键处理】界面，点击【运行】

③勾选【空三计算】、【PPK】、【控制点】，点击【确定】



8.控制网平差-带控空三

④此时所有像控点类型有两种：控制点和检查点，报告主要看以下三点：

⚫ 控制点误差报告：该报告主要体现点位绝对误差，也称物方误差，可以最直观的反映出来空三精度，单位为m

⚫ 控制点模型差报告：该报告主要体现立体像对前方交会的误差，对于立体测图有一定参考意义，单位为m

⚫ 控制点像方投影差：该报告主要体现点位在像方的误差，单位为Pixel



8.控制网平差-无控空三

⑤带控空三精度满足成果要求，直接输出成果

⑥带控空三精度不满足成果要求，须分析原因：

⚫调整像控点点位，重新平差

⚫测区形状不好导致空三不易控制，分区域平差并处理好分区接边问题

⚫像控点数量不够或者分布不好（常见一条直线）



8.输出空三成果
①输出SSK工程（ZI工程，常用于立体测图）

⚫ 点击【输出】，选择SSK

⚫ 给定输出路径，

⚫ 提示“是否输出无畸变影像”，选择【是】



8.输出空三成果

②输出inpho工程

⚫ 点击【输出】，选择lnpho

⚫ 勾选【像主点归零】【去畸变】

⚫ 给定工程路径和无畸变影像路径

⚫ 点击【确定】



8.输出空三成果

③输出CC-XML工程（常用于解决倾斜数据空三分层问题）

⚫ 点击【输出】，选择xml

⚫ 指定椭球和坐标系

⚫ 由于该功能是为了解决CC空三问题，导出的xml还需要在CC

中进行空三迭代，因此不需要导出无畸变影像

⚫ 指定输出目录

⚫ 点击【确定】



9.输出成果
①修改分辨率，根据飞行分辨率填写输出成果分辨率

②在【一键处理】界面，点击【运行】

③勾选所输出的成果包括：快拼、DSM、真正射、2.5维模型和三维模型

④点击【确定】生成成果

注意：测量版的狗不具备2.5维模型和三维模型权限，

专业版的狗具备生成所有成果的权限
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非差分机型
TDOM&DSM处理流程



非差分机型TDOM&DSM处理流程图

F1000 、D1000、当其他差分机型外业飞行没有架设基站



1.数据准备

①影像数据

②相机报告

③机载POS

④像控点



2、非差分机型处理流程

①参数计算与坐标转换：参照差分机型，该步骤可有可无，

建议进行该步骤，可以更方便找到像控点

②新建工程：参照差分机型处理流程

③自由网空三：勾选【特征提取与匹配】、【空三计算】

④像控点量测：参照差分机型处理流程

⑤控制网平差（带控）：【空三计算】、【控制点】，查

看空三报告

⑦输出空三成果：参照差分机型处理流程

⑧输出成果：参照差分机型处理流程



04 处理技巧



处理小技巧
面对森林、戈壁滩等弱纹理的区域，如果有部分影像掉网的情况（影像曝光点橙色），点击左上角

【设置】，特征点可调整为不限，非常稠密，稠密，同时勾选若纹理，即可使掉网的片子参与空三计算。



处理小技巧
多相机和单相机建立工程的步骤大同小异，只需要建立多个相机组即可，具体步骤如下：

A.点击【+】，添加相机组，5镜头就添加5个相机组

B.选中新添加的相机组

C.重复之前导入影像、导入POS、相机参数的过程。



处理小技巧
当软件提示错误并闪退时，为了查找产生错误的原因，需要查看log日志，点击左上角【设置】，在

【其他】界面选择导出log，导出来的文件格式为zip的压缩包，解压该压缩吧根据处理当时的时间找到对应

的日志



处理小技巧
双击每张影像的曝光点，如果显示照片表示影像路径正确，不显示照片表示影像路径不正确。点击下

拉三角【编辑】，【下一步】Alt+A选中全部影像，重新定义正确的影像路径。



处理小技巧
如果只想处理部分数据，利用右下角 【多边形选择】工具框选不想处理的数据，双击结束框选，

被选中影像变为蓝色，【右键】-不参与计算，此时影像变为灰色。



处理小技巧
对于已经做完空三的工程，如果想要快速恢复刚刚建立工程的状态，点击【重置POS】，同时重新导

入或者瞎下载相机参数，即可快速完成工程恢复原始状态



处理小技巧 对于需要上立体测图的数据，其操作流程与正常数据一样，有两点需要注意

⚫建立工程导入影像数据需要用去除畸变后的影像数据

⚫不需要再导入相机参数，无畸变影像已经记录了相机参数，可以自动识别

去除畸变具体操作如下：

①智理图-【图像处理】-【初始纠正】

②按照截图1-3的顺序依次指定原始影像路径，下载相机报告，指定无畸变影像路径




