
“无人机管家专业版”快速图像整理工具发布

无人机管家专业版，作为一款功能强大的无人机数据综合处理软件，其全自

主研发的特点决定了其可根据用户需求快速定制实现相关功能，解决用户生产痛

点。目前倾斜航空摄影的应用越来越广泛，但在内业数据生产中，却存在多相机

数据量庞大，数据整理耗时耗力，存在大量冗余数据导致数据处理效率低等问题。

为此，飞马数据处理研发团队开发了快速图像整理工具，旨在简化数据整理流程，

减少人为失误，提高内业数据处理效率，该工具已于今日上线发布，用户联网更

新即可使用。

无人机管家专业版快速图像整理工具为用户提供了从倾斜数据的整理到空

三工程输出的解决方案，此次发布的版本主要功能如下：

 支持飞马倾斜系列影像数据的整理。

 支持在线下载相机报告，并可直接导入工程使用。

 软件自动检测并删除试拍照片及对应 POS，减少人工作业量。

 支持多架次多相机的影像影像重命名，并生成对应影像名字的 POS 文件。

 支持去除影像旋转属性，解决影像显示方向不一致问题。

 支持 POS 坐标写入影像 EXIF字段，便于软件直接读取。

 支持整理后直接输出管家工程文件及 CC倾斜三维文件。

 支持成图范围外冗余倾斜影像的剔除，减少内业空三建模数据量，提高数据

处理效率。

快速图像整理工具入口



工具使用说明

1、飞机载荷设置

飞机载荷信息设置

用户选择数据对应的飞机载荷类型，此时相机库根据所选的型号会预设相机库中对应的

多相机参数，点击 可查看具体的参数，若倾斜载荷的每个相机均做过相机检校，则可

直接输入载荷 ID 进行下载，点击 ，软件将自动进行多个相机报告的下载。

相机参数设置

点击 可以对各相机的参数进行修改，若删除某个相机再次添加，请注意按照相机

编号顺序添加。



2、数据添加及检查

数据添加界面

1）添加照片

选择多相机影像文件夹的上一级目录作为输入路径，此时输入框将识别读取该文件

夹目录下所有子文件夹。

例：

五相机数据文件夹示例

该数据 1-5 号文件夹里分别为五相机对应照片，此时选择的五相机影像文件夹应为

【演示数据】这一级文件夹。



多余文件夹删除

注意：此时依然会读取该目录下另外两个无关文件夹，用户需要手动选择删除。

2）添加 POS 文件

点击 ，选择差分解算后的相机高精度 POS 进行导入，其和多相机影像一一对应。

若无差分高精度相机 POS，也可采用机载 POS 进行整理，添加单个机载 POS，此时

会自动复制为多个 POS 文件对应每个相机。

注意：

 若当前相机照片组包含多个架次影像，该情况一般为飞行时，前面飞行架次数

据未清空，导致每个相机文件夹里多个架次的影像存放一起。则勾选【多架次】，

再按架次顺序添加多架次的 POS 文件，即可和影像对应进行整理。该情况下

目前需要手动删除多架次间试拍影像，POS 无需修改。另外该情况下容易造成

照片数大于 4000，从而新照片另起一个新文件夹，此时若需要使用图像整理

工具进行整理，需要先把新文件夹内的照片使用第三方软件进行重命名，使之

接续上一个文件夹内照片的命名。



 若存在多组相机数据，可通过【添加组】，分别导入不同组数据的照片及 POS。

一般多架次数据，且每个架次的相片数据分别存放时，则使用该功能进行数据

组添加。

3）数据检查

数据检查

添加照片和 POS 完成后，点击【剔除试拍影像和试拍 POS】，软件将自动检测出试拍影

像和试拍 POS 文件，后续处理中自动忽略试拍文件（该操作并不会真实删除原始数据，仅

存在于内存中）。软件会统计每组及所有组的有效照片和有效 POS 数目，若检测数目一致，

则可进行下一步操作。若不一致，则不能进行整理操作。

点击【检查影像】，软件将会检测所有影像能否打开使用。若路径不存在或影像被损坏，

则会提示报错。

注：

 若软件自动计算的有效照片和有效 POS 数目不一致，则建议人工进行删除对

应，保证一致后，再进行后续整理。

 删除试拍影像和试拍 POS 及检查影像非必须操作，可跳过。但一般建议执行，

避免数据对应错误，造成后续数据处理问题。



3、数据整理参数

数据整理参数界面

根据整理的需求进行参数设置。

【影像重命名】：对导入的相机文件添加前缀以区分不同架次、不同相机。并生成和重

命名影像对应后的 POS 文件。影像命名方式为：组名_相机类型_原始影像名字。 其中组名

定义为第一组为 01，第二组为 02，依次排列。相机类型为 A、B、C、D、E 分别对应五相机

的 1、2、3、4、5 相机，顺序不能乱。

【去除照片旋转】：去除照片中记录的旋转属性信息，使影像显示方向一致。

【写入 EXIF】：将 POS 中的经纬度高程信息写入照片 EIXF 字段中，不支持平面坐标写入。

【坐标转换】：设置七参数相关信息，也可导入智理图计算的坐标转换.config 文件，软

件将进行坐标转换，将大地坐标 POS 转为投影平面 POS，此时若生成工程文件，则工程文件

加载的 POS 也为平面坐标系。

【生成管家工程】【生成瞰景 Smart3D/CC 工程文件】：直接生成包含照片、POS、相机

参数、坐标系的管家或者瞰景 Smart3D/CC 工程文件，可直接导入管家或者瞰景 Smart3D/CC

进行空三处理。注意选择正确的成果坐标系。

【去除冗余】：倾斜相机航拍时为保证内部建模效果会进行区域外扩，但外扩会存在大

量对测区范围内无建模作用的照片，我们称为冗余影像，将其剔除可减少数据量，进而提高

数据处理效率。勾选去除冗余，并导入测区范围文件（.kml）以及获取测区地面高程，软件

将自动将冗余影像剔除。测区高程可联网获取，若电脑未联网，可输入试拍点高程。目前也



支持联合航线的冗余剔除，若有多个 KML 文件可以同时导入，但是每个 KML 文件应当只包

含一个范围。

4、数据整理

数据整理方式设置

参数设置完成后，即进入整理程序。有三种方式可以选择：

【针对原始影像】：直接在原目录进行图像整理，

【另存为】：原文件保持不变，将文件复制至新的目标文件夹，在目标文件夹执行图像

整理。

【移动】：将原文件剪切至目标文件夹，在目标文件夹执行图像整理。

工具使用注意事项

1. 目 前 该 功 能 适 用 于 D2000-OP3000 、 D200-OP300 、

D200S/D300-OP310/OP320/OP400/OP410 、 V1000-OP1000 、 V100-OP100/OP3000 、

F-OP200/OP300，下一版本将支持飞马正射等载荷。

2. 多相机文件夹的命名应严格按照飞马的相机组顺序进行定义，如五相机文件夹命名

为 1,2,3,4,5，其他命名方式不建议使用。

3. 当前 POS 仅支持经纬度，暂不支持平面坐标系。

4. 导入的照片及 POS 请尽可能保持原始性，请勿进行编辑后再导入，避免信息读取



错误。

5. 整理完成后，与照片名对应的 POS 会输出于与相机照片组同级目录下，若勾选重

命名，则除每个相机对应的 POS 文件输出外，还会输出记录所有数据的总 POS 文件，命名

为 ALL.TXT，位于所设置的输出目录下。

每组数据多相机 POS 存储位置

总 POS 存储位置

6. 去冗余功能仅适用于差分多相机 POS，使用机载 POS 时不可进行冗余去除。变高航

线由于角度姿态较大，不建议使用去冗余功能，会造成中间相片被去除。

7. 选择原始图像整理，并勾选去冗余功能，软件只在生成的管家或 CC 工程中被剔除，

并不会在原始数据中进行剔除，保证原始数据的完整性，避免原始数据被破坏。

8. 建议使用快速图像整理工具前先进行原始数据的备份，避免操作失误导致数据被损

坏。

9. 该工具在使用过程中会根据用户需求进行迭代升级，请注意联网获取最新软件版本，

并关注起司行业知识库，获取最新软件使用文档（搜索快速图像整理工具使用说明文档）。
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