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内容概要

《误差处理与可靠性理论(第2版)》系统地讲述了以数理统计理论为基础的测量平差系统的误差理论、
假设检验和可靠性理论，介绍了当代摄影测量平差在理论和技术发展中的新成就和主要动向。如GPS
／IMU辅助空中三角测量，稳健计算机视觉，利用人工智能方法进行粗差的启发式搜索等。书中重点
讨论了偶然误差的减少、系统误差的补偿、粗差的检测以及不同类型误差的区分等问题，既有较完整
的理论阐述，又有较具体的应用实例。为了便于读者深入研究，每章后均列出主要参考文献。为了便
于更好地理解《误差处理与可靠性理论(第2版)》，在附录中补充了必要的矩阵代数和数理统计知识。
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业奖。曾被授予国家测绘局跨世纪学术与技术带头人、首届湖北省优秀科技工作者、武汉大学教学名
师、武汉大学杰出青年、（原）武汉测绘科技大学青年科技十佳等荣誉称号。
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章节摘录

版权页：   插图：   IMU测姿技术在航空摄影测量中主要用于测定摄影曝光时刻航摄仪的空中姿态角，
通过与GPS摄站坐标的联合处理来确定航摄像片的6个外方位元素，以直接用于航摄像片的定向，这种
方法称为“直接传感器定向”。由于GPS／IMU集成系统获取的影像定向参数带有一定的系统误差和
转换误差，通常将其作为带权观测值引入摄影测量区域网平差中，进一步精化GPS／IMU所获取的6个
影像定向参数，这种方法称为“集成传感器定向”，也就是通常所说的GPS／IMU辅助空中三角测量
。 GPS／IMU辅助空中三角测量是利用安装在飞机上的动态GPS信号接收机连续观测GPS卫星信号，通
过GPS载波相位测量差分定位（Differential GPS Positioning，DGPS）或精密单点定位（GPS Precise Point
Positioning，PPP）技术的离线数据后处理来获取航摄仪曝光时刻摄站的三维坐标，通过IMU测定航摄
仪的运动加速度与摄站坐标的联合动态卡尔曼滤波数据后处理获取航摄仪曝光时像片的三个姿态角，
然后将它们视为带权观测值引入摄影测量区域网平差中，经采用统一的数学模型和算法以整体确定加
密点的三维空间坐标及像片的6个外方位元素，并对其质量进行评定的理论、技术和方法。 研究表明
，GPS／IMU辅助空中三角测量的作用在于：在满足现行航空摄影测量加密精度要求的前提下，最大
限度地减少或者是完全不使用地面控制点进行空中三角测量，从而达到大量节省像片野外测量工作量
、缩短航测成图周期、降低生产成本、提高作业效率的目的。 2.3.2 GPS／IMU辅助空中三角测量的基
本原理 GPS／IMU辅助空中三角测量的作业过程大体上可以分为四个阶段。 第一阶段，航空摄影前，
必须对现行航空摄影系统加装双频动态GPS信号接收机和IMU。图2—3—1为在飞机顶部安装高动态航
空GPS天线、在航摄仪上固联IMU的航空摄影系统结构图。系统中的GPS、IMU和航摄仪通过计算机
控制协同工作，可在获取影像的同时测定曝光时刻航摄仪的空间位置和姿态角。 第二阶段，航空摄影
过程中，以0.5～1.0s的数据更新率，用搭载在飞机上与航摄仪固联的GPS信号接收机或GPS／IMU集成
系统连续地观测GPS卫星信号，以获取GPS载波相位观测量、IMU数据和航摄仪曝光时刻。
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编辑推荐

《误差处理与可靠性理论(第2版)》可用作高等院校测绘类专业研究生教学用书，亦可供摄影测量、大
地测量和工程测量专业的科技人员与高等院校相关专业师生学习参考。
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