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1.1. 启动“ApplicationsMaster” 
在安装目录下点击生成的图标来启动“ApplicationsMaster”。更多详细解释请看参考手册。 

1.2. 打开项目 
如果一个项目文件已经存在，点击打开按钮来加载已存在项目。更多详细解释请看考参

考手册。如果这个项目是新创建，会自动加载。 
如果你不想生成自己的项目，你可以通过选择项目菜单的打开按钮应用

project_prepared.prj 这个项目。 
1.3. 新建项目/项目生成器 
 当点击新建按钮时，项目编辑器会自动的启动基本对话框。 

 

 从上往下逐个打开对话框，输入项目所需数据。 
 在视图列表双击任意的图标都会弹出编辑对话框或者从编辑菜单选择进行编辑。 
 最后，以任意名称保存项目，例如，<project_prepared.prj>。 

1.3.1. 基本对话框 
 输入 log 文件的名称： 
 分别确认像物方坐标 m，图像坐标 mm，角度 grad 等单位。 
 激活校正地球曲率、折射复选框。 
 在描述文本域输入一串字符。 
 操作者文本框默认为计算机名。 

 

 坐标系统不是必须定义的选项，因为这只是个小项目，所以选择 local 



 点击 OK 确认。 
1.3.2. 相机编辑器 

双击相机图标启动“相机编辑器”，这里可以新建相机或者导入一个从其他项目建好

的已存在相机或者从老的 inpho 相机文件。这里推荐保存所有的相机参数为一个通

用的 inpho 项目文件，这个文件可以像数据库一样在 Inpho 软件提供服务。 
1.3.2.1. 导入已存在的相机定义 

从相机编辑器主窗口选择导入 
在向导的下一页，选择导入格式，，选择 Inpho 相机文件（4.0 或者更早的版本）还

是 Inpho 项目文件（5.0）。 
选择<sample_came ras.prj>，然后导入。 
下一页选择导入的相机，为了避免和已定义相机 ID 冲突，选择冲突图标。 
点击完成导入相机定义。这里注意，如果你导入的是一个老的 inpho 相机文件（4.0
或者更早），或许你需要编辑一下导入的相机，因为相机的旋转角度和 GNSS 天线偏

心率还是未知。 

 

1.3.2.2. 添加一个新的相机定义 
通过点击添加按钮来新建一个新的相机。输入新的相机名称。 

 



 

点击编辑启动编辑对话框。 
像例子测区中的 UltraCamD 相机一样，设置默认的相机校正 
在基本列表框，需要定义 GNSS 天线偏移，设置：X=0.0m，Y=0.0m，Z=1.58m。 

 
相机的旋转角度为图像坐标的 x 轴方向和飞机飞行方向间的夹角。Zeiss 相机通常是

x 轴和飞行方向一样，而徕卡相机需要旋转 180 度。例子中，OFFINGEN 相机输入 0
度。 
在校正选项卡，定义主点位置（PPA 和 PPS x=y=0mm）和焦距（f=101.4mm）。 

 

      像片定义 
在项目编辑器打开像片定义对话框，因为 Match-AT 只支持框幅式相机，因此双击框

幅式图标。 



 

      利用导入功能加载在同一目录下的像片。添加功能只用来手工加载一个像

片。 

      通过点击像片导入向导中的添加按钮加载 Tiff像片。 

 
现在为像片选择相机并输入地形高（650m）。 

这个利用已存在的 GNSS/IMU 初始化定向复选框可以不选择，因为 GNSS 还

没有加载。 

 
点击下一页进入识别符提取。这个对话框用来从文件名提取像片 ID。下

面有几种提取方法，像开头的 0可以忽略，忽略空格等。 



 
点击下一步，然后完成。 

每个像片的外方位元素都要初始化，当加载了投影中心后要对 EO 参数做

重新初始化，打开编辑对话框选择用 GNSS/STRIP 初始化 EO 或者用

GNSS/IMU，GNSS/NULL。 

保存参数设置，点击 OK。 

1.3.3.GNSS/IMU 

从<offingen.gps>文件导入 GNSS坐标。 

定义导入有效数据从第几行算起。 

利用#进行组分离要选上。这些分离标志可以用来提前定义航带。每个航

带后加上一个分离标志。 

 
下一步，定义分隔符类型，一般为空格，逗号等。 

这一步用来定义列，选择每个列头选择一列然后点上面的 ID 等设置数据

类型。 



 
下一步，设置 GNSS的识别符提取。 

下一步，确认坐标系统和单位，如果这里的坐标类型和项目单位与创建的

项目不同，会做自动的转换。 

 
下一步进入航带生成和外方位元素初始化界面，可以通过加载的

GNSS/IMU进行航带的自动生成和外方位元素初始化。 

 



最后根据实际情况设置标准差(第一次定义可点 default)： 

 
1.3.4.航带定义 

如果在上一步导入 GNSS/IMU 时没有生成航带，这里可以手工定义或者利

用“航带定义”功能自动生成。编辑和手工生成工作如下所述： 

自动生成航带利用生成按钮，利用像片 ID 和 Kappa 角的改变，自动生成

各航带。在下图点击 Genertor（生成）： 

 
点击下一步，下图中的方位角容限在姿态不稳定时可以设大些，比如设为

30： 

 
下图为生成的三个航带，可以点击每一个选择右侧的编辑，对每个航带进行编辑： 



 

如果航带需要手工编辑，则点击添加或者编辑按钮，输入航带 ID。 

设置偏移角更正，这个偏移角更正式飞行方向轴和航带方向之间的偏差，

这里设置为 0。 

 

从项目中的像片列表选择属于一个航带的像片点击 将像片放到一个航

带中的像片列表。 

航带的方位会根据坐标和 GNSS文件自动计算。如下图依次定义每个航带： 

 

点击 OK，选择 YES 改变外方位元素值。 

1.3.5.控制点 

在项目编辑器选择控制点打开控制点编辑器。 



 

控制点的导入和 GPS的导入情况类似。 

对于标准差的设定，在软件中的第一次设置推荐默认计算 。 

对于像点坐标： 

 
输入数据： 

像元大小：9mm 

像点坐标 

标准差=像元尺寸/n=0.0018mm 

这里的 n在手工量测时设置为 3，自动量测时设置为 5。 

地面控制点 

平面控制精度： 



 
 

输入数据： 

 
焦距长度：101.4mm 
图像宽度：230mm=像元大小*像片宽度（像素个数） 
航向重叠：60%      基高比：1:1.02 
像片比例尺：1:10228 
像元大小：9μm 
 
地面控制点： 

X,Y 标准差=像元大小/n*像片比例尺分母=0.0184 
公式中的个 n 为 1-5 之间的一个数，一般手工量测设置为 3，自动量测设置为 5。 
 
高程控制精度： 

 

输入数据： 

 
焦距长度：101.4mm 
图像宽度：230mm=像元大小*像片宽度（像素个数） 
航向重叠：60%      基高比：1:1.02 
像片比例尺：1:10228 
像元大小：9μm 



高程点： 

Z 标准差=像元大小/n*像片比例尺分母/基高比=0.0203 
公式中的个 n 为 1-5 之间的一个数，一般手工量测设置为 3，自动量测设置为 5。 
1.3.6.子区定义 

子区的定义主要应用于特定目的或者因磁盘空间限制或其他操作原因将

整个测区划分开。当利用子区时要确信让子区之间有重合以确保后面它们

之间的自动连接。 

打开“测区”对话框点击添加按钮添加一个新的子区或者点击编辑按钮编

辑已定义的子区。 

输入子区标识符。 

从项目中的像片列表选择要分为一个子区的所有影响点击 将目标像片

导入到子区中的像片列表。另外可点击左下角的图形定义，可通过矩形选

择或者多边形选择定义。 

 

当项目定义完成后，项目编辑器的界面如下图，如果哪个地方定义有偏差，可双

击进行编辑： 

 



1.4. 影像金字塔 

   给项目中的每个像片创建影像金字塔。影像金字塔主要在像片放大和尤其

是在空三加密中的迭代过程中应用（无影像金字塔会提示错误）。影像金字

塔可以单独保存一个文件，这样，原始影像保留原来的样子不被改变，由于

这个文件大小要小于内部金字塔的类型，所以更容易备份。如果要生成外部

金字塔，要确保原始图像格式为瓦片 tif 格式。不过，据实际操作，内部金

字塔模式处理速度要高于外部金字塔模式。 

点击主窗口 Basics->image commander，其中的 overview 即为金字塔等级，

这个等级个数由软件自动计算，如果没有创建金字塔则显示为 0. 

 

 

如果没有创建金字塔，选择所有像片点击 Process Overview进入计算金字塔

界面: 



 

 生成金字塔 

 颜色位深（默认即可） 

 对图像做直方图调整 

 支持扫描数据 

 将金字塔文件保存成单独文件 

 JPEG压缩 

 删除金字塔 

点击 start开始计算金字塔。 

1.5. 控制点量测 

如下图点击像片量测工具： 

 



 

像片量测工具左侧属性依次为： 

1，点属性 
 点列表：上册菜单栏从左到右依次为：点号；删除点；点滤除；点滤除工具；查找

点；列属性。 
 点详细信息： 

概况：添加新点 
点号 

      点类型 
      状态 
      描述 
位置：坐标 
      坐标残差 
      坐标标准差 

 点所在影像：像片 Id；点在像片中的坐标；坐标误差。 

 



2，Tie Area（连接点区域） 
3，航带 

 

4，像片属性 
 像片列表 
 像片详细信息： 
            概况：像片名 
                 相机参数 
                 地形高度 

               位置：旋转 
                     IMU 精度 
                     标准差 

 像片中的 TP 点：在该像片中各 TP 点的相关信息 

 

 

 

 

开始打开像片量测工具时如下图所示： 



 
点击右侧 photos中任一图像 ctrl+A全选如下图所示即会显示图像： 

 

 

打开图像后查看图像的排列是否正确，如果排列顺序倒转则在航带定义的下

图点左下角顺序倒置： 



 

或者尝试在相机定义中的下图修改来使得像片排列正确： 

 

控制点的手工量测： 

由于导入控制点需要调整位置，在 PMT工具左侧点击 points，选择一个点双

击会弹出右侧的 MultiAerial，点击 pan右侧的下拉菜单选择 measure，进入

量测功能：  



 

在右侧的 MultiAerial中右键如下图，选择手动，半自动和自动： 

 
参照 Input中的控制点概略图进行修改： 

 

该点量测完成后右侧点列表中会变为绿色，如此依次量测各控制点。 



 

对于添加手工连接点，则点击 point list中的 ，然后在右侧量测。 

控制点的量测有两种操作方式： 

 先手工量测所有的地面控制点，然后启动空中三角测量进行自动连接点

提取。这个过程得出来的结果是绝对外方位元素。这个方法是传统的方

式并且推荐使用，为了更好要得到更好的自动连接点提取结果，最好先

量测控制点并利用尽可能好的量测数据，如 GNSS/IMU。 

 在没有量测控制点的情况下进行空三计算。在自动连接点提取和后处理

之后得出的是比较稳定的连接点和相对外方位元素。如果手里有充足的

地面控制点，建议不要使用这个流程。 

有时候如果需要手工量测大量地面控制点，利用迭代的方式量测控制点会很

有帮助，首先自动提取连接点，然后手工量测四个焦点的控制点，然后后处理，

之后控制点的位置只需做微调即可。 

1.6. 空中三角测量 

在"ApplicationsMaster“下的”MATCH-AT”子菜单选择 Triangulation 启

动空中三角测量。 

1.6.1.自动连接点提取： 



 

 第一次做自动连接点提取时最好勾选创建连接点区域后停止按钮,连接点区

域只在第一次计算空中三角测量时起作用。 

在空三及算失败或者没有找到连接点的时候连接点区域非常有用。你可以利用它

检查相同连接点区域中的影像内容是否一样。如果连接点匹配区域完全不同或者

一个区域和另一个区域有小于 50%的相似内容，匹配连接点提取将会失败。 

 连接点区域的错误计算原因有： 

 没有较好的提前定义的方位参数（GNSS或者 IMU） 

 错误的平均地形高 

 错误的航带定义 

 错误的内方位元素或者相机定义 

在量测工具中，只需在 TPC ID上双击即可显示该连接点区域。被选择的 TPC

在 MultiAerial视图中显示绿色。 

 



 

 利用 DTM初始化。 

该步骤主要为了弥补项目定义中输入平均地形高的不足，只需在地形起伏较大的

地区使用（DTM格式为 Inpho DTM或者 RAS格式）。 

 如果处理的是子区，要勾选处理子区，在处理完每个子区后，勾选所有子区

进行后处理即可，要确保子区间有重叠。 

 点击右下侧 edit进行自动连接点提取参数设置： 

 
一般 GNSS的精度在 0.05-0.3m之间，利用 GNSS可以在保证精度的同时

减少控制点数量。 

原则上需要勾选 IMU，但是经过实验很多 IMU质量不高，会引起匹配连

接点提取时的错误提示，因此一般不勾选。 

关于相机参数自检校： 

虽然相机出厂前做过校正，但其固有或者使用过程使得相机成像平面出现畸变。这里可

以勾选进行相机参数自校正，常用 44 参数。 



 

以下为校正后的网格： 

 

 

如果相机的平面畸变较大，可勾选计算相机自校正参数，如果畸变不大不需要勾选，因

为勾选后无端出现 44 个未知参数。 
 

匹配策略： 



 

点密度：默认则通常能保证每张像片 100-200个点；Dense 或者 Extreme的

方式能提取更多的点，通常适用于纹理缺少地区（沙漠）；sparse适用于重

叠度超过 80%的区域。 

TPC模板：3*3的模板较常使用，因为该方法计算速度快，尤其适用于胶片

式相机。4*4和 5*5的模板提取速度较慢，但提取连接点密集，更适用于重

叠度小于%30的地区。 

MIN.DISTANCE BETWEEN POINTS的单位是像素，如果设置为 0，则会提取大

量的连接点，一般默认值设为 50。 

关于金字塔等级: 

金字塔 0等级的分辨率最高，如果 0级的像元大小为 30μm，并且有 5个等

级参与运算，那么第五等级像元大小为 960μm，依次为 30-60-120-240-480-960

μm。 

如果手工量测了连接点，必须要选择： 

 
生成连接点的 Id也要选择。 

匹配（该菜单值如无特殊情况，默认）： 

 

匹配点区域大小：定义特征级匹配的连接点区域大小，值的设置从 400像素

到 100像素，值越大，会提取越多的点。较小的值会增加计算速度。 



PARALLAX BOUND：如果地形高度差异越大，这个值也要设大些，但是也不要

设置太大，因为太大会增加无匹配点的可能性。默认值为 30，这个值几乎适用

于所有项目。 

FBM相关系数：定义特征匹配的阈值。这个值越大，匹配质量和可靠性越高，

当然连接点的个数也会减少。相关系数取值范围为 75%-100%，一般设置为 92%。 

LSM相关系数：该系数取值范围为 90%-99%，默认值为 93% 

文件： 

 

主要用来加载用于初始化的 DTM文件，DTM文件一般为 Inpho格式或者 XYZ格式。

这部分主要适用于地形起伏较大的地区。 

像片/地面点、GNSS/IMU标准差： 

 

 
这里的值在项目定义时已经设置。 

点击运行开始自动提取连接点，此时弹出：



 

点击 OK后 online monitor自动弹出： 

 

界面顺序依次意义： 

时间 

已用时间：0分 

已用时间百分比：1% 

估计时间：2分钟 

金字塔等级 

当前等级：4级 

结束等级：0级 

SIGMA adj：上个等级计算的 sigma值 

连接点统计 

当前的连接点区域：Id=….. 



连接点区域总数：192 

当前连接点区域的匹配连接点数：21 

#FULLY TRANSFERRED PTS：从上个金字塔等级跟踪下来的点个数，只有当前等级

无充足点时才会跟踪下来。 

#Image：当前连接点所在的图像数目：6 

计算完成后查看空三加密记录文件： 

点击下面红框查看空三记录文件： 

 
1. 开始空中三角测量计算：（时间） 
2. 项目参数： 
3. 激活测区：整个测区 
4. 标准差： 
5. ---------------------------------------------------------------------------------------- 
6. 第四级金字塔影像（像素大小 103 微米）开始：（时间） 
7. 连接点生成 
8. 总共 146133 个测量点被用来调整 200 幅像片 
9. 水平控制残差（单位米） 
10. 垂直控制点残差（单位米） 
11. GNSS 观测点的残差（单位米） 
12. 各像片….. 
13. 外方位元素参数 
14. Sigma naught（忽略？？） 
15. 第三级金字塔影像（像素大小 51 微米）开始：（时间） 
16. ……………….. 
17. 第一级金字塔影像（像素大小 13 微米）开始：（时间） 
18. ………………… 
19. 第 0 级金字塔影像（像素大小 6 微米）开始：（时间） 
20. ………………… 
21. ----------------------------------------------------------------------------------------------- 
22.  



23. 项目参数： 
24. 项目名称： 
25. 激活测区：整个测区 
26. 像片数量：200 
27. 航带数量：10 
28. 像片比例尺： 
29. 平均高程： 
30. 策略参数 
31. ------------------------------ 
32. 开始级别：4 
33. 结束级别：0 
34. 要处理的金字塔级别：5 
35. 在最后一个级别需要测量的连接点数：3 
36. 利用手工量测（利用手工量测工具手工设置连接点区域，在自定义区域提取连接点） 
37. 创建数值点 id：打开 
38. 连接点中心模板：4*4 
39. 连接点密度：默认 
40. 一个像元中的粗细尺寸： 
41. 尝试从最高级别追踪点：关闭 
42. 匹配顺序： 
43. 额外添加线程： 
44. 每个线程占用内存： 
45. 工作目录： 
46. 匹配参数 
47. ----------------------------- 
48. FBM（特征级匹配）方法（特征级匹配参数）： 
49. 匹配窗口：100X100 
50. 操作窗口大小:5X5 
51. Non-max. suppr. window size（不可编辑） 
52. 相关系数初值：0.92 
53. 窗口相关系数：5X5 
54. Wmin:0.1(内部参数) 
55. 视差约束：15 
56. 外极线的使用：关闭 
57. 到外极线的距离：0.5 
58. LSM（最小二乘）方法（关于最小二乘匹配设置） 
59. 相关系数：0.93 
60. 模板大小（像素数）：21 
61. 边界大小（像素数）：6 
62. 迭代次数：20 
63. 测区调整的控制参数： 
64. ---------------------------------------------------------------------------------------- 
65. 自我校正：关闭 
66. GNSS 模式：开 



67. 偏离模式：关闭 
68. IMU 模式：关闭 
69. 地球曲率校正：开 
70. 大气校正：开 
71. 不排除手工点：关闭 
72.  
73. 标准差 
74. ----------------------------------------------------------------------------------------------------- 
75. 设置地面控制点标准差 
76. 水平方向设为 0 
77. 高程设为 0.15 
78. 自动影像点设为 0.007 
79. 地面店的图像坐标和手工测量点设为 0.03 
80. ----------------------------------------------------------------- 
81. 测区中采用的相机 
82. 相机名称 
83. 畸变：无校正 
84. GPS 天线偏心率：X、Y、Z 均为 0 
85. 第四级影像金字塔开始（像元大小 103 微米） 
86. ================================================================== 
87. 匹配统计 
88. 每个匹配点区域的匹配点类型 
89. *为较差的影像关联 
90. **为没有连接点 
91. ***测区内没有影像具有重叠区 
92. TPC………………………….. 
93. ………………………………… 

94.  
95. 这里的 2X.3X 等为一个连接点的特定相邻区域内含有的连接点的数目和类别。 
96. 测区内匹配点的类型 
97. 重叠度 98. 匹配 99. 用到的 100. 特 征 级 101. 最 小 二 102. 最 小 二



匹配 乘匹配 乘跟踪 
103. 2 104. 184987 105. 29219 106. 29219 107.  108.  
109. 3 110. 27461 111. 23229 112. 23229 113.  114.  
115. 4 116. 3689 117. 3672 118. 3672 119.  120.  
121. 5 122. 592 123. 592 124. 592 125.  126.  
127. 6 128. 60 129. 60 130. 60 131.  132.  
133. 连接点生成 
134. ------------------------------------------------- 
135. 为 MG_0120这幅像片创建 804观测点 

136. 为…………………………………….. 

137. ………………………………………….. 

138. 总共为 200幅像片得出 146133个点 

139. (sigma naught????)分别为：……….. 

140. ………………………………………….. 

141. 为两幅像片找到 32375个连接点 

142. 为三幅像片找到 14699个连接点 

143. 为四幅像片找到 1191个连接点 

144. 为五幅像片找到 168个连接点 

145. 为六幅像片找到 11个连接点 

146. 观测点数目 245729 

147. 未知数目 171516 

148. 冗余点 74213 

149. 像片中自动点均方根差： 

150. X 12微米 

151. Y 17微米 

152. 像片中控制和手工点均方根差 

153. X 0微米 

154. Y 0微米 

155. GNSS观测的均方根差 

156. X 0.03米 

157. Y 0.024米 

158. Z 0.049米 

159.  

160. 控制点的水平和高程残差（单位米），GNSS观测的残差（单位米） 

161. IMG_015 

162. IMG_016 

163. …………. 

164. 每张像片的外方为元素 

165. IMG_015 

166. IMG_016 

167. …………………… 

168. 再往下是每个影像金字塔等级计算。 

 

点击下面红框内容查看空三结果统计文件： 



 

 



 

 
 

1.7.photo measure tool 中查看空三结果 

像片两侧工具右侧属性 

 
1，点设置 

PMT 模块菜单栏的点设置和相应的图标可以激活或者不激活像点的文本描述和位置等

不同的点类型的显示。 
 



 
 控制点： 如果在项目文件中定义任何的控制点，在工作区显示控制点图标； 
 检查点： 在工作区显示检查点； 
 连接点：显示连接点； 
 文本：显示像 ID 之类的描述文本； 
 估算：显示估算点的位置，（给定的地面控制点会随着它们当前的定位参数在影像

中计算）； 
 计算： 显示点的计算位置，这个点的计算位置是所有航带交叉处值的平均值。这

个计算值随着测量位置的改变而改变； 
 测量：显示图像中点的测量值； 
 向量/矢量：给定点坐标、相应测量位置和计算位置的可视化向量。理想情况下，

这三个点在同一位置。 
2，测区和航带定义 

 

上图表示测区和航带的显示与否。 
3，点统计 

标准差和残差显示了点量测的质量。一个标准差显示了这个定义坐标可能会存在的最大

误差。而残差显示了点的给定坐标和调整位置之间的差别。 



 
 点/像片水平方向标准差； 
 点/像片垂直方向标准差； 
 点/像片水平方向残差差； 
 点/像片垂直方向残差差； 
 描述文本； 
 最大像素尺寸； 

4，连接：可通过该属性列表查看空三加密点提取效果。 

 
jointlinephotos：有重叠区的像片中心之间的连线，Jointlinesshorteningphotos 的值越大，

连接线的长度越短。 

 



jointsectorsphotos：每个像片的中心点在各方向上被分为六个部分，如果在这个像片的

范围内，在某个方向上无重叠区，则这个方向上显示为红色；果在这个像片的范围内，在某

个方向上为一度重叠，则这个方向上显示为黄色；如果超过一度重叠，则这个方向上显示为

绿色。 

 
 
Jointlinespoints:该连接点与包含该点像片中心的连接线。 

 

Jointsectorspoints：每个连接点在各方向上被分为六个部分，如果在这个像片的范围内，

在某个方向上无重叠区，则这个方向上显示为红色；如果在这个像片的范围内，在某个方向

上为一度重叠，则这个方向上显示为黄色；如果超过一度重叠，则这个方向上显示为绿色。 

 

Binning Cells 将每个测区划分为若干的块，块的大小可以改变，每个块依据测试的结果分别

赋予红色、黄色或者绿色。合适的测试场景可以是： 
每个块中量测点的数目； 
每个块中量测点的平均值； 
每个块中连接点相对误差的平均值； 
连接点的均方根。 



1.8.后处理（最终空中三角测量） 

选择后处理只进行测区的调整，不额外提取连接点（例如在上一次进行空三

计算后，对结果进行编辑，编辑之后要做一次后处理）。要在以下情况出现

时进行后处理：点的附加量测；标准差设置改变；自动提取的连接点被中心

量测。后处理也就是对前面的运行结果进行重新计算，它只会在测区中的点

重新量测后或者平差参数改变。前面运行的结果会在后处理中被当做近似值

利用，与新量测的点或者改变的参数进行测区平差。 

 
如果勾选粗差检测，则对于不符合的自动提取的连接点进行剔除。因此如果

你没有足够的量测控制点，建议不要选择粗差检测。 

粗差检测有两个方法：1，默认；2，彻底，该方法用于非常精细的计算，需

要有大量控制点和精确的相机参数保证。 

测区绝对定向：只有前面进行过相机参数自检校时才需要勾选测区绝对定向。 

在 edit菜单不勾选 IMU，点击运行开始后处理。每次后处理都会将上次的项

目备份成一个.prj.bak文件。 

1.9.抽希点 

这是空三后的连接点个数：890.



 

选择测区中点抽希： 

 
点击 run 进入下面的界面： 

 



抽希点有两个关键的参数： 
1， Match-AT 通常会在自动提取连接点的时候创建一些连接点蔟，即多个连接点距离很近，

为了得到这个蔟中的最后的点，需要设置每个簇中连接点间的最小距离，在这个距离之

内只保存一个点： 

 
2， 剔除 2 度重叠点：因为 2 度重叠点只连接两张像片，可信度较差，但这里有两个选项，

是选择删除全部 2 度重叠点还是要保留每个航带头尾两张像片的 2 度重叠点。 

 

点击 Thin Out block，弹出： 

 
点击 YES，弹出： 

 

(现在运行后处理来查看最后结果) 
点击 OK，选择后处理功能，运行： 

 
查看最后连接点结果： 
（这里的演示数据是做过抽希点之后的，开始从 1887 个连接点抽希到 890）



 


	1.1. 启动“ApplicationsMaster”
	1.2. 打开项目
	1.3. 新建项目/项目生成器
	1.4. 影像金字塔
	1.5. 控制点量测
	1.6. 空中三角测量
	1.7.photo measure tool中查看空三结果
	1.8.后处理（最终空中三角测量）
	1.9.抽希点

