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揖摘 要铱现阶段，随着我国社会的不断进步以及经济水平的不断提升，相应的科技水平也

得到快速的发展，基于这一现状，无人机遥感技术被广泛使用，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。

揖Abstract铱At thepresent stage,with the continuousprogress ofChina's society and the continuous
improvement of China's economic level, the corresponding scientific and technological level has

also been rapidly developed. Based on this situation, UAV remote sensing technology has been

widely used,which hasmade significant changes in technology and practical application in various

fields inChina. The emergenceof this technologyhasgreatly improved the accuracyofdata and is of

great significance to thedevelopment ofmeasurement technology.
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1 遥感定位模型构建

1.1 控制系统

控制系统的作用是通过对航线实施有效的规范，同时对

飞行路线加以设置，与此同时，这一系统能够对路线进行控

制，所以，控制系统能够对无人机的飞行情况加以干预。

1.2 遥感平台

遥感平台的作用是：承载传感器，保证其对地面目标进行

探测，并且对数据信息进行及时、快速的传输，以便能够提供

技术保障。无人机遥感平台，在一般情况下，主要通过小型飞

机平台、飞行控制系统组成[1]。

1.3 影像处理平台

这一平台要对无人机传回的数据加以分析，并且要保证

数据的有效性和合理性，此外，还应该加强图片的融合能力，

确保其具有更多的功能，通常包括以下几方面：浏览和查询功

能。在对轻小型无人机进行操作的过程中，首先，要对地面加

以监测，进而完成区域定位，基于这一现状，进而实施有效的

规划、设计航线。此外，将设计结果传输到飞行平台，从而对地

面加以拍摄，获取有效的影像。

2 无人机坐标系构建

对于轻小型无人机而言，进行目标定位往往要凭借传感

器。一般而言，主要的传感器为图像传感器。由于其在运行的

过程中，会受到空气流的影响，因此，不能按照规划的路线进

行有序的飞行，这就使得在定位的过程中，会出现偏航角、翻

滚角偏差，同时定位的连续性也有一定的影响，进而使得目标

定位存在一定的误差。对于轻小型飞机而言，具有以下优势：

当起飞一段时间仍然可以获取有效的信息，主要原因是：通过

转换视角对起飞点进行定位，基于这一现状，能够构建坐标

系，进而获取数据信息[2]。

3 误差消除分析

3.1 误差

通过上述的分析可知，小型无人机定位出现的成像效果，

并定位相关目标，原理如图 1 所示。

图 1 目标定位原理
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经共轴电视图像可以准确确定目标的实际位置，如果无

人机出现姿势误差问题，这时就要对目标位置加以修正，参考

公式如下：

A=A忆-（c-驻c）
B=B忆（A+驻A )-（B+驻B）嗓 （1）

3.2 转换坐标

通过对目标位置进行有效的转换，这样就可以减少不必

要的误差，再者，如果飞机拉开了较大距离后，就应该再次获

取其位置。对于这种坐标系模型而言，以及相应的无人机飞行

特征，可以有效获取相应的数据信息，进而有利于工作人员进

行及时的参考，从而能够建立与地图相符合的坐标系，在操作

无人机的过程中，指挥官应该树立起高度的责任意识，及时、

全面地确认无人机相关信息，基于这一现状，要及时汇总数据

信息，以便确定目标。此外，还要重点关注参照物的要求，并且

进行实时的标记[3]。

3.3 误差消除的实现

对于原来的无人机定位而言，大多数是把自身当做初始

点，基于这一情况，进行合理的转变，因为这一技术往往存在

误差，原因在于目标定位不准确。在具体的选择中，往往以固

定建筑为主。然而，在这一过程中，主要的误差在于：图像抖

动、延迟等[4]。

4 结语

通过上述的分析可知，精准的定位是确保无人机遥感技

术应用的前提，这一技术是否可以进行有效的测量，对目标定

位有着重要的影响。按照研究表明，技术精确度高，并且对技

术实施研究，是当今工作人员的主要任务。此外，这一技术具

有广阔的发展前景[5]。
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