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基于全景影像的正射影像生成方法

(57)摘要

本发明公开了基于全景影像的正射影像生

成方法，将全景影像及此全景影像拍摄时的全景

景深数据进行叠加融合，使全景影像的每一像素

都有对应的景深值；获取基准像素相对拍摄设备

俯仰角和方位角，结合全景360度特点，可计算出

每一像素所代表事物相对相机的方位角与俯仰

角；结合前述计算结果及全景影像拍摄时定位设

备确定的相机地理坐标，推算出每个像素代表事

物对应的地理位置，形成点云数据。将相邻全景

生成的点云数据按一定规则进行剔除、融合，并

将结果投影到平面上得到正射影像。基于该方法

得到的正射影像具有高精度、高分辨率等优点，

且相较于传统的卫星、航拍所获的正射影像，基

于该方法获取的正射影像可不受树木冠层等障

碍物的影响。
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