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[摘  要] 近年来,随着科学技术的迅猛发展,无人机遥感技术的应用范围愈加广泛,使得我国各领域在技

术及实际应用上都发生了重大的变化。该技术的出现,很大程度上提高了数据的准确性,对测量技术的发

展具有重大意义。 
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[Absrtact] in recent years, with the rapid development of science and technology, UAV remote sensing 

technology has become more and more widely used, which has made great changes in technology and practical 

application in various fields of our country. The emergence of this technology greatly improves the accuracy of 

the data and is of great significance to the development of measurement technology. 
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无人机遥感技术是许多先进技术的

综合体。主要技术包括无人驾驶飞行器

技术、先进通信技术、遥感传感器技术、

高端GPS定位技术、遥感技术等,其主要

目的是以自动化、智能化的方式快速获

取有效的空间遥感信息,并对相关数据

进行处理、建模、分析和应用[1]。 

1 遥感定位模型构建 

1.1控制系统 

控制系统的主要功能是规划无人机

的飞行路线,科学地设定飞行路线。同时,

控制系统还可以有效地控制无人机的航

路,使控制系统能够直接干预无人机的

飞行态势和交互动作[2]。 

1.2遥感平台 

遥感平台的主要功能是携带传感器

从一定高度或距离探测地面目标,传输

相关数据和信息,为其提供技术支持和

工作条件。无人机遥感平台主要由小型

飞机平台、飞行控制系统、图像采集设

备、通信设备、遥感设备、地面信息接

收处理设备等组成[3]。 

1.3影像处理平台 

该平台需要对野外无人机返回的

数据进行分析和修正,以保证数据的准

确性,增强图像融合能力,增加开发功

能[4]。主要功能包括浏览和图像查询。

在经营轻小型无人机之前,要充分挖掘

地面,实现区域定位。在此基础上,对航

路进行规划设计,并将设计结果传递给

飞行平台。在全球定位系统的辅助下,

对地面进行拍摄,综合获得图像序列。所

有的拍摄完成后,所有的信息和数据都

会被传送到平台系统进行处理和分析、

校正、优化、融合和拼接,最后将处理后

的图像保存下来[5]。 

2 无人机坐标系构建 

2.1无人机航线坐标系 

确定无人机的初始位置,然后设置x

轴、Y轴和z轴。x轴设置为水平运动方

向,y轴设置为天空,z轴设置为轻型无人

机的操作方向。确定三个坐标轴后,就可

以建立一个有效的右手规则,即无人机

航路坐标系。 

2.2建构无人机初始位置坐标系 

首先确定初始位置,即轻小型无人

机的飞行轨迹。然后设置x轴、Y轴和z

轴。X轴：水平方向在右侧,左侧为y轴,

垂直轨迹设置为z轴。 

2.3轻小型无人机目标定位 

轻型无人机的目标定位主要依靠

传感器。轻型无人机通常使用的传感器

有图像传感器和激光成像传感器。由于

轻型、小型无人机在运行过程中会受到

气流的影响,不能按计划航线飞行,即

在定位过程中会出现偏航角、轻微的俯

仰角角、滚转角偏差,影响定位的连续

性,这将导致其无法保证目标定位的绝

对精度[6]。 

3 误差消除分析 

3.1误差 

通过以上分析研究,了解小型无人

机定位的成像效果,并对相关目标进行

定位。原理如图1所示。 

从图1可以看出,P点是定位目标的

实际位置,O点是原点,即遥感影像的中
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心。利用同轴电视图像可以准确地确定

目标的实际位置,利用光无人机可以定

位目标的激光成像位置。一旦出现无人

机姿态误差,需要对目标位置和参考公

式(1)进行修正。 

 

图  1 

 

参考公式(1) 

式中,A、B、C均为无人机偏离航线

所产生的误差,其中A、B是借助摇杆技术

定位相关位置的参数。 

3.2转换坐标 

目标位置的转换有助于消除误差。

如果视觉无法捕捉到地面参考和相关信

息,则需要无人机定位坐标原点。此外,

飞机的位置需要在长途飞行后再次获

得。利用无人机的轨迹可以得到这一时

期的目标位置和参考目标。通过建立坐

标系模型,结合无人机的飞行特点,准

确获取目标相关数据信息,建立与地图

一致的坐标系。基于相关注释信息,利

用同轴特征计算激光成像点之间的距

离。在无人机作战过程中,指挥员反复

确认无人机的相关信息,在此基础上,

全面总结确定目标,关注附近参照物的

相应需求,并实时标注,从而准确获取

基于参考对象的地面相关信息数据。以

无人机为中继点,通过反复计算和转换

分析,确定参考目标与目标之间的相关

性和有效位置信息,避免干扰因素造成

的误差。将目标和参照物的位置信息进

行转换,得到目标点。地面坐标系和地

面参考坐标系的建立是以东、北、天为

基础的。在此基础上,实现了坐标系位

置与目标位置信息的转换：目标X轴坐

标=y坐标+Z坐标。 

3.3误差消除的实现 

对于过去,传统的无人机定位更多

的是以自身为初始点,并在此基础上进

行改变,因为这种技术会产生一些误差,

产生误差的原因大多来自于目标定位,

这就需要第三方作为实际坐标转换的基

准。在具体对比对象的选择过程中,固定

建筑一般是主要的对比对象。在这个过

程中,目标定位的误差主要是图像抖动、

延迟等。针对这种情况,相关技术人员可

以利用同一轨迹图像来达到消除误差的

目的。 

4 结语 

综上所述,精确定位是无人机遥感

技术应用的前提,其精确测量对目标定

位具有重要意义。实验结果表明,该技术

精度高,开展该技术的研究具有重要的

理论意义。同时,该技术也具有更广阔的

应用前景。 
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