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[bookmark: _Toc3228]1.概述
无人机管家智拼图模块中，除了标准处理流程外，还涵盖了一些适用于不同数据场景的设置参数，不同的设置参数及其之间的相互组合，使得智拼图空三处理能够满足更多的场景及用户需求。
该文档会介绍不同设置参数的逻辑及其使用流程和适用方向，并介绍几种常用的参数组合及其使用方式及适用场景，以便服务更多的项目需求。
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图 空三设置
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图 拼图设置
[bookmark: _Toc580]2.功能说明
设置中的大多数参数均在标准流程效果无法达到最优的情况下进行使用，处理时建议优先采用标准流程处理，根据标准流程处理后的效果，相应的去选择设置参数，对当前测区成果进行优化。
大部分参数的提出，都是为了让更多的照片参与计算，以保证测区成果的完整性。
[bookmark: _Toc27959]2.1弱纹理
[bookmark: _Toc32202]2.1.1功能逻辑
通过增加特征点匹配密度并放宽匹配阈值的方式来保证有更多的照片参与空三计算。
[bookmark: _Toc30777]2.1.2使用方式
在设置中勾选弱纹理选项；
[image: ]
图 弱纹理选项
运行选择特征匹配+空三+PPK（该选项是否勾选，取决于导入的POS是否为差分POS）；
[image: ]
图 运行处理
照片全部入网或绝大多数入网后，进行后续的刺点及成果输出操作。
[bookmark: _Toc25382]2.1.3适用场景
弱纹理设置项适用于测区中存在弱纹理地形（非水面类的弱纹理地形）时。通过此项设置让更多的影像匹配到连接点，从而参与空三计算。
[bookmark: _Toc14246]2.2多次空三合并
[bookmark: _Toc20097]2.2.1功能逻辑
对测区内局部子区域各自空三再自动合并多个子区的空三结果，未进行全局平差处理。
[bookmark: _Toc4177]2.2.2使用方式
在设置中勾选多次空三合并选项；若测区中弱纹理地形较多且分散，可同时将特征点改为非常稠密处理；
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图 多次空三合并选项
运行选择特征匹配+空三+PPK（该选项是否勾选，取决于导入的POS是否为差分POS）；
[image: ]
图 运行处理
运行结束后，若全部或绝大多数照片能够参与计算，则在设置中取消多次空三合并选项，进行后续的刺点及成果输出等操作。
注：由于多次空三合并功能最后没有对全部照片进行整体平差处理，因此可能出现以下两个问题：
1） 刺点后提交空三时出现部分照片掉网的情况：
2） 基于多次空三结果直接输出免像控快拼图或真正射成果时，出现错位等问题。
基于上述两种情况，在使用该功能时，需要先在标准流程处理后，检查未入网照片的纹理情况，若全部为林地或沙漠地形，不存在贯穿的道路等纹理时，再考虑使用此功能。
[bookmark: _Toc11626]2.2.3适用场景
1） 弱纹理地形将常规纹理地形切割开时
[image: ]
图 场景示意
2）测区纹理过弱，正常处理没办法入网时。
[bookmark: _Toc3439]2.3水域模式
[bookmark: _Toc27298]2.3.1功能逻辑
不做空三处理，直接按照现有外方位元素+相机模型进行绝对定向。
注：水域模式下仅支持输出快拼成果。
[bookmark: _Toc12721]2.3.2使用方式
创建工程导入POS/IMU数据时，将姿态角列一一指定；
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图 指定姿态角
[image: ]
图 创建工程后
在智拼图设置界面内将拼图模式修改为水域；
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图 拼图设置
运行时勾选特征匹配+空三+PPK+快拼图；
[image: ]
图 提交处理
软件使用当前导入的外方位元素数据及相机模型直接对照片进行拼接处理，并将全部照片标记为入网状态（绿色）。
[image: ]
图 计算后
[image: ]
图 水域拼接成果
注：由于该功能是用姿态直接拼接，因此会存在错位、航带间的色差或纹理差异等问题，
[image: ]
图 水面纹理差异
[bookmark: _Toc32062]2.3.3适用场景
飞行测区为纯水域区域，采用常规航测方式无法处理时，可使用该功能通过高精度外方位元素数据及相机参数进行拼接出图。
[image: ]
图 场景示意
[bookmark: _Toc16987]3.常用参数组合
[bookmark: _Toc7659]3.1弱纹理+水域
[bookmark: _Toc25587]3.1.1功能逻辑
先按弱纹理进行处理，无法入网的照片使用原始外方位元素及自检校后的相机参数进行拼接。
注：该组合仅能输出快拼成果，以初始外方位元素标记为入网状态的照片由于没有连接点数据，无法进行密集匹配处理，无法构建正确的DSM数据。
[bookmark: _Toc15201]3.1.2使用方式
创建工程导入POS数据时，需要指定姿态列；
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图 指定姿态
在智拼图界面中同时选择弱纹理+水域拼图模式；
[image: ]  [image: ]
图 选择弱纹理及水域拼图
运行选择特征匹配+空三+PPK+快拼图。
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图 运行处理
[bookmark: _Toc23928]3.1.3适用场景
1） 测区中既存在纯水面数据又存在部分陆地地形，且水域与陆地仅存在一条分界线；
[image: ]
图 场景示意
2） 测区内局部地形纹理过弱，无法匹配入网（沙漠等），对不入网区域使用姿态拼接，入网部分采用匹配拼接；
[bookmark: _Toc20285]3.2多次空三合并+水域
[bookmark: _Toc15940]3.2.1功能逻辑
先对测区内局部子区域各自空三，再对未入网的照片使用原始外方位元素及自检校后的相机参数标记为入网状态。此时测区内照片全部显示为入网状态；
注：该组合仅能输出快拼成果，以初始外方位元素标记为入网状态的照片由于没有连接点数据，无法进行密集匹配处理，无法构建正确的DSM数据。
[bookmark: _Toc32475][bookmark: _GoBack]3.2.2使用方式
创建工程导入POS数据时，需要指定姿态列；
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图 指定姿态
在智拼图设置界面内同时选择多次空三合并及水域拼图模式；
[image: ]   [image: ]
图 多次空三合并及水域拼图
运行选择特征匹配+空三+PPK+快拼图。
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图 运行处理
[bookmark: _Toc17411]3.2.3适用场景
水面纹理（其他弱纹理地形）地形将常规纹理地形切割开时；参与计算部分使用匹配拼接，未入网部分采用初始导入的外方位元素及自检校后的相机参数进行拼接。
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图 场景示意
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