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1. Input Images：输入的影像数 

2. Image With Position：含位置信息的影像数 

3. Calibrated Images：重建成功的影像数 

4. Use Image Position：使用影像位置信息；True：是；False：否 

5. Georeferencing RMSE：解算出来的影像位置与影像中记录的位置之间的均方根误差 

6. Connected Components：连通区域数量 

7. Max Component Images：最大连通区域影像数量 

8. SFM Time：SFM 时间（空三消耗时间） 

像控点信息概览 

地面控制点 

地面控制点均方根误差 

地面检查点 

地面检查点均方根误差 

影像信息概览 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

1. Camera Model：相机模型 

2. Camera SN：相机序列号 

3. Initial：初始的相机内参 

4. Optimized：优化后的相机内参 

5. Focal：焦距 (像素) 

6. Cx，Cy：像主点坐标 (像素) 

7. K1，K2，K3：相机径向畸变参数 

8. P1，P2：相机切向畸变参数 

相机内参相关系数矩阵（衡量相机内参相关性的矩阵） 

FIX：固定解，定位精度厘米级 

FLOAT：浮点解，定位精度分米级 

SINGLE：单点解，定位精度米级 

NONE：无 RTK 定位解算 

解算状态说明 

相机标定信息 

硬件信息 

 CPU：中央处理器 

 GPU Number：显卡数量 

 GPU：显卡 

 RAM：内存 
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Image Correction：影像去畸变耗时 

Densification：稠密化时间（分钟） 

TDOM Generate：真正射影像生成时间（分钟） 

1. Mapping Scene：重建场景 

Urban：城市 

Field：农田 

Fruit tree：果树 

2. sfm_mode：特征点提取数量 

  Normal：正常 

  Medium：中 

3. Resolution：重建所采用的影像分辨率 

    High：原影像分辨率     

    Medium：原影像分辨率的 1/2 

    Low：原影像分辨率的 1/3 

4. Coordinate Correct：坐标纠偏是否开启 

  Yes：是     No：否 

5. Use Cluster：使用集群重建 

Yes：是     No：否 

 

真正射影像预览 

二维重建概览 

性能概览 

TDOM GSD：真正射影像像素大小所对应的实际地面距离（米） 

Coverage Area：建图覆盖面积 (平方千米) 

Average Flight Altitude：飞行器相对测区地面的平均飞行高度（米） 



 

 

 

 
  

 

  

数字表面模型预览 

场景区域影像重叠度覆盖 

 
（即场景中的不同区域，能被多少张影像看到，不同颜色对应不同的影像覆盖数量） 
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1. Input Images：输入的影像数 

2. Image With Position：含位置信息的影像数 

3. Calibrated Images：重建成功的影像数 

4. Use Image Position：使用影像位置信息；True：是；False：否 

5. Georeferencing RMSE：解算出来的影像位置与影像中记录的位置之间的均方根误差 

6. Connected Components：连通区域数量 

7. Max Component Images：最大连通区域影像数量 

8. SFM Time：SFM 时间（空三消耗时间） 

像控点信息概览 

地面控制点 

地面控制点均方根误差 

地面检查点 

地面检查点均方根误差 

影像信息概览 



 

  

 

 

 

 

  

 

 

 

 

  

1. Camera Model：相机模型 

2. Camera SN：相机序列号 

3. Initial：初始的相机内参 

4. Optimized：优化后的相机内参 

5. Focal：焦距 (像素) 

6. Cx，Cy：像主点坐标 (像素) 

7. K1，K2，K3：相机径向畸变参数 

8. P1，P2：相机切向畸变参数 

相机内参相关系数矩阵（衡量相机内参相关性的矩阵） 

FIX：固定解，定位精度厘米级 

FLOAT：浮点解，定位精度分米级 

SINGLE：单点解，定位精度米级 

NONE：无 RTK 定位解算 

 CPU：中央处理器 

 GPU Number：显卡数量 

 GPU：显卡 

 RAM：内存 

解算状态说明 

相机标定信息 

硬件信息 
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1. Mapping Scene：重建场景 

Normal：普通 

Circle：环绕 

Power Lines：电力线 

2. sfm_mode：特征点提取数量 

Normal：正常 

Medium：中 

3. Resolution：重建所采用的影像分辨率 

    High：原影像分辨率     

    Medium：原影像分辨率的 1/2 

Low：原影像分辨率的 1/4 

4. Use Cluster：使用集群重建 

  Yes：是     No：否 

XML File: XML 文件 

PLY File：PLY 文件 

B3DM File：B3DM 文件 

PNTS File: PNTS 文件 

OBJ File：OBJ 文件 

OSGB File：OSGB 文件 

LAS File：LAS 文件 

PLY Point File: PLY 点云文件 

PCD File: PCD 文件 

S3MB File：S3MB 文件 

S3MB Point File：S3MB 点云文件 

I3S File: I3S 文件 

MVS Time：三维重建时间（分钟） 

MVS Block Count：三维重建块数量 

重建结果文件列表 

性能概览 
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重建结果文件列表 

PNTS File: PNTS 文件 

LAS File：LAS 文件 

PCD File: PCD 文件 

PLY Point File: PLY 点云文件 

S3MB Point File：S3MB 点云文件 

Pose Data Collection Time：激光雷达姿态数据采集时间 

Point Cloud Collection Time：激光雷达点云数据采集时间 

Lidar Block Count：导入的激光雷达数据文件夹数量 

Resolution：激光雷达点云处理所采用的点云密度 

High：高，使用 100%的点云 

Medium：中，使用 25%的点云 

Low：低，使用 6.25%的点云 

Pose Process Time：激光雷达姿态解算耗时 

Georeference Time：激光雷达点云解析及坐标转换耗时 

LPP Time：点云精度优化耗时 

Lidar Colorize Time：点云 RGB 着色耗时 

Save Result Time：存储点云成果（pnts,las,ply,pcd,s3mb 等）耗时 

Total Process Time：总体耗时 

性能概览 

数据信息概览 


