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01 精灵4RTK介绍



1.精灵4RTK介绍

2018年大疆发布了新一代精灵4RTK，这款无人机在原机型的基础上更加了RTK\PPK功能，

使得精灵4RTK在一定条件下具备了少像控或者免像控的能力。同时为了给用户带来更好的服务体

验，飞马无人机管家也向用户免费提供精灵4RTK机型的后差分解算功能。



02 精灵4RTK数据处理流程





1.数据准备

⚫ 影像数据

⚫ 基站GPS数据

⚫ 飞机GPS数据

⚫ 像控点



2.差分解算

格式转换

检查差分质量

GPS解算

6.大疆精灵4Pro差分解算

①原始数据介绍

⚫ 基站静态数据：格式取决于所用基站厂家，常见天宝.T02，中海达.GNS

⚫ 机载GPS观测数据：格式为.obs

⚫ 差分改正位置、曝光时间等记录文件：格式为.MRK

②Rinex格式转换

⚫ 基站静态数据转换：使用各厂家转换工具，转换为Rinex3.02版本，得到.O

和.P(或.n),截图中基站为飞马标配基站，用rt27转换工具转换Rinex格式。

⚫ 管家可以直接读取.obs格式的文件，无需数据转换

注：可不进行后差分解算，

利用实时差分POS已经写入

照片信息



2.差分解算
③GPS差分解算

⚫ 导入流动站文件：文件格式为.obs

⚫ 勾选基准站，选择手动输入基站点坐标，格式为小数度或度分秒(该数据基站坐标选择Rinex头文件)

⚫ 指定基准站观测文件：基站静态数据转换出的RINEX文件(o文件)

⚫ 导航文件按照默认，无需更改，单击下一步

⚫ 精灵4Pro默认解算方式为差分，GNSS系统按照默认即可

⚫ 指定解算结果保存路径，点击确定，开始解算



2.差分解算

④检查差分质量

⚫ 差分解算结果共三个.txt文件，其中all是轨迹文件，POS是高精度差分POS文件,config是配置文件

⚫ 差分解算固定率(Q1值)＞98%，否则视为解算不合格



3.新建工程

◆打开智拼图，选择新建工程，输入工程名称，选择机型为其他

◆由于没有相机报告，软件默认给出初始的相机报告

◆其他新建工程操作参见第一节课-无人机管家TDOM数据处理流程



4.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



5.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



5.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。



6.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】

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】



6.控制网平差-无控空三

平面中误差0.052m，高程中误差1.399m，且为系统误差

原因：旋翼机姿态太稳+云台帮助相机稳定姿态，导致前方交会存在系统差

常见此误差的测区情况：地形无起伏的平原或起伏不大的丘陵，等高飞行。



7.控制网平差-带控空三

解决方案：由于是上述原因所造成的的系统差，自由网空三正确，仅用1个点消除该系统差，

达到精度要求。

勾选【空三计算】、【PPK】、【控制点】，点击【确定】



8.输出成果

空三精度满足要求，可输出空三成果和TDOM&DSM 前方高能：

⚫该方法与利用多个像控点进行控制网平差的区别:

该方法是利用1个点，将空三前方交会所产生的高程

系统误差消除，类似于GPS当中的【点校正】功能；

控制网平差，是以控制点为基础进行定向，目的在于

获得控制网平差后影像外方位元素以及加密点坐标，

两者从原理上是截然不同的。

⚫ 应用场景

①空三存在系统误差

②测区范围较小




