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【智检图】是专业用于航飞质量现场检查及评估分析的自动化软件，可以快

速获得航飞质量报告，提高无人机数据质检工序的效率及后期处理的可靠性。

1.质检图功能说明

智检图模块是对飞行获取的原始数据进行质量检查的模块。

质检内容包含如下：

 影像地面分辨率

 测区面积

 影像重叠度

 IMU（影像姿态角）是否超限

 像片倾角、像片旋偏角、航线弯曲度

 ... ...

图 无人机管家界面
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图 创建工程界面

工程界面分为 4个区域：

图 工程主界面
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2.智检图处理流程

通过质检报告，可以判断原始数据是否存在问题。若存在问题，如重叠率过

低、地面分辨率设置错误、航带漏飞等情况需及时进行补飞或重飞；若原始数据

没问题，则可以进入其他模块进行数据处理。智检图处理流程如下：

图 质检流程图

2.1 原始数据准备

所需原始数据如下：原始影像数据、相机报告、机载 POS。

图 原始数据

2.2 创建工程

（1）在管家【智拼图】中【新建工程】，设置工程名称，处理类型选择【正

射】
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图 新建工程
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（2）导入影像

导入影像时，可选择两种方法导入影像：

1）添加影像目录方式

图 添加影像目录方式

2）加载影像方式

图 选择影像

注：建议不导入地面试拍影像，直接选择空中飞行时拍摄的照片，以防 POS

与照片对错。

（3）依次【导入 POS数据】，【设置相机参数】，【选择坐标系】，【设置测区
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高程】

图 参数设置

1）导入 POS：可以是经纬度 POS，也可以是平面 POS；POS的导入既可以

通过 POS文本文件，也可以将 POS信息写入照片 EXIF进行导入。

图 导入 POS文本文件
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图 由 EXIF读入 POS

下图导入的 POS为机载 POS，导入时注意 X列所对应的是经度，Y列所对

应的是纬度，如果 POS 列表中有多余表头，设置从第几行起添加 POS，要保证

影像和 pos数量完全一致，且顺序一一对齐，匹配方式选择“顺序对齐”，勾选

“经纬度”。

图 导入机载 POS
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图 完成 POS 导入

2）导入相机参数：在联网情况下，可以直接输入相机 ID，下载相机参数；

或通过导入 XML的方式，加载相机参数。

图 设置相机参数

在联网环境下，输入相机 ID，可以下载相机库中的相机参数（可从相机电池

仓查看，每个相机 ID是唯一标识），下载列表支持记忆功能，第一次下载后，后

续如果要使用该报告，可以直接在下拉框选择。
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图 下载相机参数

也可以选择导入保存的相机参数 XML文件，加载相机参数。

图 导入相机 xml

3）设置坐标系：导入经纬度 POS，设置投影坐标系为成果坐标系；导入平

面 POS，默认勾选本地坐标系，无需更改。
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图 选择坐标系统

4）设置测区高程：若导入的是经纬度 POS，在联网状态下，可直接【获取】

测区高程；若导入的是平面 POS，则需要在机载 POS中，找到地面试拍的影像

所对应的 POS高程，或计算像控点平均高程，将地面试拍点的高程输入。

图 输入测区高程

（4）点击【下一步】，确认工程信息、影像坐标 X、Y顺序正确性，完成新

建工程。
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图 工程信息

图 新建工程

2.3 执行处理

选择“处理界面”，填写设计参数。这里所填写的设计参数，不会影响最终

质检结果。所以如果忘记设置，不会影响最终智检图结果。点击“执行”即可。
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图 处理界面

图 执行界面
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图 执行质检

质检结束后，可选择查看结果，检查数据是否符合处理需求：主要检查重叠

度是否满足设计参数要求、是否出现漏片的情况、影像平均分辨率是否满足比例

尺需求。

图 质检结束

2.4 查看结果

在视图界面，可以设置 Roll和 Pitch的值，查看 IMU 是否超出限制，超
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出限制的影像为黄色。

图 IMU超限

图 质检报告

报告中可看影像预览图
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图 数字表面模型预览图

图 DSM预览图
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图 影像重叠度图

质检结论

结论中，主要关注航向、旁向重叠度以及测区平均分辨率。

图 查看质检报告

选择【导出】质检报告，指定保存路径，即可输出，输出结果储存格式为.html。
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图 导出质检报告

图 输出结果
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