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[摘  要] 近几年,随着我国科学技术的进步和发展,无人机遥感技术在各个行业和领域中得到了广泛

的应用,该技术的问世,不仅提高了数据的准确性,还能还促进了测量技术的发展。现阶段,相关的人员对

于无人机技术的研究正在加大力度,可以更好的应用到遥感定位探测中,提高无人机遥感影像处理技术,

本文将分析无人机遥感影像处理技术以及实际应用。 
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引言 

无人机遥感技术融合了多种先进技

术,是一种综合体,其中有高端GPS定位

技术、遥感技术、无人驾驶飞行器技术、

通信技术等组成,是通过智能化和自动

化的方式获得空间遥感信息,同时对于

采集的数据完成有效的处理和建模、应

用。和传统的卫星遥感技术进行对比,

无人机遥感技术在操作上比较简单,同

时成本很低,可以做到实时地更新。 近

几年,无人机遥感技术发展较为迅猛,在

不同领域中得到了应用。现阶段,无人机

遥感技术主要应用在地质环境监测、灾

害调查、地形图绘制以及地质环境监测

中,在这些方面都体现出了无人机遥感

技术的优势。无人机应用过程中,适合地

形较为复杂的山区,可以实现全面的监

测。但是无人机遥感技术在定位系统中

有不足存在,会有定位误差的情况发生,

为此,在日后的研究过程中要加大这方

面的研究力度。 

1 构建遥感定位模型 

无人机遥感系统含有影像处理平

台、控制系统和遥感平台。 

1.1控制系统 

控制系统是无人机能够正常运行的

关键技术,作用就是规划无人机航线,科

学地设置飞行路线,与此同时,控制系统

还能有效的控制无人机的设定路线,为

此,控制系统还能实现交互动作,干扰无

人机的飞行。 

1.2遥感平台 

遥感平台是通过承载传感器针对地

面目标展开探测,然后将数据和信息实

现传输,目的是给技术提供保障,也是无

人机工作的一种工具。无人机遥感平台

包含很多,其中有遥感设备、飞行控制系

统、飞机平台、地面信息接收等组合而

成。无人机遥感在性能上较高,同时有很

强的响应能力,并且操作性可靠,时效性

佳等特点,同时还能按照用户的需求完

成操作。无人机在作业过程中,自动化和

智能化的程度很高,发生故障可以实现

自动诊断,如果遥控出现失灵就会自动

返航。 

1.3影像处理平台 

影像处理平台是无人机在野外作

业过程中一些资料和数据等完成校正,

确保数据的正确性,同时图片的融合能

力也有所加强,也兼具了开拓功能。其

中有影像查询和浏览。操作无人机之前,

首先要针对地面进行探测,就能实现区

域的定位,然后在此基础上进行整体的

规划、航线的设计,同时将设计结果有

效地传到飞行平台上,然后通过全球

GPS定位系统拍摄地面,就能获得影像

序列。 后将拍摄完毕的所有信息数据

传送到平台系统中,对其开展分析和处

理,实现融合、优化和校正等, 终将图

像进行保存。 

2 无人机坐标系构建 

2.1无人机航线坐标系 

无人机初始位置首先要确定,设置

三个坐标,其中有X轴、Y轴、Z轴。X轴设

定是水平运动一个方向,其中Y轴设定为

天空,Z轴设定是无人机的实际运行方

向。确定三个轴向之后,就要确保右手定

则直角坐标系,也就是无人机航线的坐

标系。 

2.2构建无人机初始位置坐标系 

要确定远点的位置,是无人机运动

的轨迹,然后在设定出X轴、Y轴、Z轴。X

轴是水平的右侧运行方向,Y轴是左侧,Z

轴是垂直运行的轨迹。 

2.3地理坐标系 

首先要设定参照物,将参照物作为

中心,然后设定地理坐标。其中X轴是无

人机向东移动,Y轴是向北移动,Z轴是垂

直的原点。 

2.4无人机目标定位 

无人机的目标定位是通过传感器实

现的。一般情况下,无人机在应用过程中

传感器是激光成像传感器和图像传感

器。无人家在实际运行过程中,极易遭到

空气流的各种影响,就会导致飞行的路

线无法找既定的规划飞行,定位二回出

现偏航角,翻滚角等误差,并且定位也会

出现连续性等问题,就造成了目标定位

不够精准。无人机在飞行一段时间之后,

可以获得准确的目标优势。无人机可以
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实现转换视角的方式进行起飞,才能获

得坐标系,达到目标信息,另外,对于图

像要进行优化和处理、识别。 

3 误差消除分析 

3.1误差 

通过上述分析结果,无人机定位会

有成像的效果,可以将目标进行定位。 

3.2转换坐标 

目标的转换位置可以让误差得到消

除,如果地表参照物和信息不能及时地

获取,就无法确定出无人机定位坐标原

点。另外,飞行之后拉开了一段距离之后

可以将具体的位置获取,利用无人机运

行的轨迹可以获得目标位置和参照物。 

构建坐标系的模型,结合无人机飞

行的特点,要建立和地图相符的坐标系。

与此同时,要将标注的信息作为一项基

础。操作无人机,操作人员要再三地将无

人机相关信息确认,同时要在这个基础

上将目标确定,然后按照参照物的实际

需求进行标记,可以获得参照物的地面

信息数据。另外,需要将无人机设置成为

中继点,要不断地测算,进行转换分析,

才能将参照物和目标之间的位置信息确

定,防止发生干扰。参照物位置信息、转

换目标都要获取目标点。其中坐标系和

地表参照坐标系的构建要按照东、北、

天际,可以让坐标系位置和目标位置信

息的转换,目标X轴坐标=Z坐标+Y坐标。 

3.3误差消除的实现 

和传统的无人机定位一样,定位都

可以当做初始点,然后进行转变,实际应

用过程中就会出现误差,其中误差的产

生就是因为目标定位。物体进行对比中,

通常会以固定的建筑作为参考,其中目

标位置定位误差主要是因为图像出现抖

动等情况。无人机在飞行轨迹过程中比

较平稳,但是随着姿态不断地下降,进行

拍摄中也会由于时间的变化会出现改变,

误差的判断要以变化作为参考。 

3.4实验结论 

通过上述的分析和研究,无人机自

动定位技术是消除定位误差的关键所在,

无人机遥感技术和传统的技术进行对比,

在无人机导航模块上要求较高,同时要

不断地改进技术,遥感的范围要针对目

标增加判断和识别,然后通过遥感地图

完成标记,就能起到消除误差的效果,改

进技术的同时误差消除过程中也会提升

精确性。 

3.5无人机遥感技术的应用 

第一,在气象监测过程中实际应用。

通过无人机可以通过遥感测定温度、湿

度和压强等,同时可以长时间的联系监

测天气变化,还能获得高精度的测量结

果。第二,在资源调查和监测中的应用。

主要是针对土地和资源调查。第三,应用

在新农村规划和建设方面。第四,在突发

事件处理中的应用。无人机遥感技术可

以监视险情,同时能将实施地传递灾情

的影像和信息,给救助工作提供便利。可

以有效地降低救灾人员的救助难度,同

时提供现场的有效信息,制定作战计划

提供了资料和参考。 

4 结语 

无人机遥感技术是新型的航空摄影

技术,随着无人机系统装备的完善,在未

来的航空摄影和测量中将发挥出自身的

优势和价值。无人机遥感技术实际应用

过程中首先要进行精确的定位,对于测

量目标可以实现精确地定位。无人机遥

感技术在精确度上不仅高,还提高了实

际的作业工作效率,促进了我国无人机

遥感技术的发展。 
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