
飞马无人机DN200地面站操作

• 打开无人机管家，链接基准站，架设基站RTK插入电话卡开机链接基站
• 电脑WIFI连接基站热点，密码：12345678
• 一、基站设置
• 1、采集已知点—定位限制选择（固定解）—连接CORS：连接前为基准站，连上CORS后为移动站
• 连接协议：NTRIP
• 远程IP：60.205.8.49
• 端口：8003（2000坐标系）
• 用户名：fjbckj008
• 密码：bimsw01
• 源列表：32（先点获取）
• 采集点数50
• 开始采集到100％
• 已知点：请输入已知点名称（命名为项目名称）然后保存
• 2、基站设置—GNSS选择单基站PPK
• 已知点：下拉选择上一步保存的项目名称点，然后保存（检查基准站状态，记录状态是否开始记录）

• 二、数据导出
• 1、飞机关机将连接电脑的电台数据线连接无人机，飞行页面返回，选择区块，下载、导出、复制机载数据（7组）粘贴至对应项目名称文件
• 2、基站停止记录 基站数据导出 选中对应日期数据 下载至对应项目名称基站文件夹
• 3、5镜头取出内存卡将照片导出



RTK手簿设置及采点
• 一、通讯设置链接蓝牙

• 二、项目管理新建项目

• 1、编辑完项目名称点击确定会跳出提示对话框“是否应用当前坐标 系统转换参数”选择取消。

• 2、设置椭球参数，根据项目使用的坐标系设置。如果是当地坐标系选择WGS84或者XiAn80。

• 3、设置投影参数，点击定位点获取中央子午线。

• 三 、移动站设置

• 仪器—工作模式—移动站模式，截止角“10”，天线参数输入杆高，网络：添加服务器，链接模式为“WTRIP”，接入点“32GGB”。

• 电话卡装在蘑菇头时：选择网络模式（提示：是否过去手机网络，选择关闭），装在手簿：选择手簿网络。

• 四、千寻账号设置：链接协议：NTRIP，远程IP：60.205.8.49,端口：8003，用户名： fjbckj008,密码：bmysw01, 源列表：
RTCM32_GGB。（仪器注册码更新后过期，找卖家重新申请注册码，在手簿里点仪器注册输入注册码即可 ）。

• 五、RTK采点是CGC2000坐标系及大地高高程，如果项目要求的是西安80或北京54坐标系及85高程基准点等等，需要甲方提供项
目范围内3个以上控制点进行坐标系及高程点参数转换（如有红线控制点最适宜），参数转换后再进行像控点，高程点的采集。
(如果项目使用CGC2000坐标系，利用两个控制点在手簿转换参数时关闭使用平面校正，只对高程校正）

• 六、坐标转换，转换参数为甲方提供的控制点，WGS84椭球原始坐标为RTK测出的点。



解算POS数据

• 1、智理图——GPS处理——GPS格式转换，所有架次机载数据进行格式转换，基站数据格式转换。

• 3、GPS解算，流动站（机载文件）观测文件，基准站（基站文件），RTK轨迹选择机载数据。解算后
cam1-5固定率（Q1值）＞98％，否则视为解算不合格。设置如图：

• 图1                                                                              图2



照片批量重命名

1、点击照片---右击选择打开方式，用ACDSee5.0 软件打开。

2、点击左上角文件—浏览---Ctrl+A 全选照片---右击选择批量重命名。

3、开始于改为1、模板改为AA####，A表示第一架次，A表示第一架次的第一个相机镜头，以此类推，
井号表示照片顺序编号，然后点击确定。（照片序号与解算后POS序号一致）

如图：



修改解算后POS  EXCEL 表格格式

• 1、删除五镜头外数据。

• 2、查看表格前几张照片数据是否为试拍镜头，以高程检查试拍照片并删除数据。

• 3、修改表格A1为：AA0001 ，A表示第一架次，A表示第一架次第一个镜头，00001表示照片编号，
然后双击A1框框右下角，表格会自动按顺序生成编号。（照片序号与解算后POS序号一致逗号分隔）

• 4、依次将所有架次5镜头转换坐标后POS合并一个EXCEL表格，6位坐标为X，7位坐标为Y，空格分隔。

• 如图：



模型制作
• 一、根据项目要求进行坐标参数转换成项目需要的坐标系，并将5镜头解算POS文件进行转换。

• 二、打开CC新建工程文件，项目名称为英文格式。

• 点击影像——添加影像，添加整个目录——修改焦距1-4镜头修改为35第5镜头修改为25（每个架次都相同）。

• 导入位置——1、输入文件：方法一：添加解算后POS五个镜头按顺序导入（多架次项目按架次顺序导入），方法二：将所有解算后POS
按架次、镜头依次排序合成一个txt文件再导入。

• 2、文件格式：分隔符根据POS文件。分隔符设定的是空格符号或者逗号符号设定（输入法英文形式）。

• 3、数据属性：空间参考系统改为项目需要的坐标系。

• 4、字段：列1角色改为影像参考，列2角色改为Y，列3角色改为X，列4角色改为H（6位坐标为x，7位坐标为y，高程为H）

• 完成以上步骤点击导入。

• 三、测量——编辑控制点——空间参考系统改为项目需要的坐标系——点击文件——导入像控点（转换坐标后）后保存，右键点击
BLOCK_1,提交空中三角测量，默认下一步，最后提交即可，空三跑完检查报告，检查航线是否重影、飘点、缺少照片。

• 刺点：测量——编辑控制点——选择控制点——全部显示改为可能是视点，找到清晰的像控点刺十张以上，所有像控点刺点完保存，再
提交一次空中三角测量。（空三跑完检查报告，检查航线是否重影、飘点、缺少照片）

• 四、点击BLOCK右键新建重建项目，空间框架——空间参考系统改为项目需要的坐标系——切块——模式改为规则平面格网切块，瓦片
大小改为群跑机组中的电脑系统安装内存最小那台电脑安装内存的80％（比如机组中最小的电脑安装内存为64G，那么修改瓦片大小后
概览中显示的一个任务的预期最大RAM使用量：50GB左右）。

• 五、点击Reconstruction右键新建新的生产项目，名称——默认直接下一步，目的——三维网格，格式/选项中把格式改为OSGB其它默认，
空间参考系统改为项目需要的坐标系，范围——点击Edit进入瓦片列表，如果项目需要生产所有瓦片就默认OK就行，也可以从3D视图选
择——按住shift键增加或删除瓦片，或者在3D视图里左上角点击选择——下拉列表中载入选择集中的从KML文件加载，载入项目的KML
（项目规划红线）设置完提交。



模型引索

1、打开无人机管家登入管家账号并插上密码狗后进入智理图——点击左上角的处理图标 实用工具
——OSGB转S3C，数据目录选择项目文件夹Productions中的Production_1点击选择文件夹，再点击生成，
将生成后的数据拷贝。

2、在项目文件夹打开Production_1点击template.s3c右键打开方式选择CC_S3CComposer程序打开，点
击左上角工具选择编辑命令行把数据删除，将上一步操作无人机管家复制的数粘贴进去，点击OK，再
点击左上角的 将场景文件另存为，保存替换原有的template.s3c文件，点击此图标 预览模型。


