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主要内容主要内容

一、一、摄影测量常用坐标系摄影测量常用坐标系

二、航摄像片的方位元素二、航摄像片的方位元素

三、空间直角坐标变换三、空间直角坐标变换



§§3.1 3.1 摄影测量常用坐标系摄影测量常用坐标系
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原点为地面某一控制
点，Ztp轴与地面测量
坐标系的Zt轴平行，
Xtp轴与航线一致
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§§3.2 3.2 航摄像片的方位元素航摄像片的方位元素

确定摄影时摄影中心、

像片与地面三者之间相

关位置关系的参数



确定摄影物镜后节点与像片之间相互位置关系的参数

内方位元素（x0,y0,f）可恢复摄影光束
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确定摄影瞬间像片在地面直角坐标系中空间位置和姿态的参数确定摄影瞬间像片在地面直角坐标系中空间位置和姿态的参数
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以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ 转角系统以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ 转角系统
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以X 轴为主轴的ω’-ϕ’-κ’ 转角系统以X 轴为主轴的ω’-ϕ’-κ’ 转角系统
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以Z 轴为主轴的A-α-κv转角系统以Z 轴为主轴的A-α-κv转角系统
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§§3.3 3.3 空间直角坐标变换空间直角坐标变换
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以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ转角系统的坐标变换

S-XYZ坐标系绕Y 轴旋转ϕ角
到S-XϕYZϕ

S-XYZ坐标系绕Y 轴旋转ϕ角
到S-XϕYZϕ

ϕ

ϕ

a

X

Z

S

Y Xϕ(Yϕ)

Zϕ

ϕϕ

ϕϕ

ϕϕ

ϕ

ϕϕ

cossin

sincos

ZXZ

YY

ZXX

+=

=

−=

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

=
⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡ −
=

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

ϕ

ϕ

ϕ

ϕ

ϕ

ϕ

ϕ

ϕϕ

ϕϕ

Z
Y
X

Z
Y
X

Z
Y
X

R
cos0sin

010
sin0cos



以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ转角系统的坐标变换

S-XϕYZϕ坐标系绕Xϕ轴旋转ω角

到S-XϕYωz

S-XϕYZϕ坐标系绕Xϕ轴旋转ω角

到S-XϕYωz
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以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ转角系统的坐标变换

S-XϕYωz坐标系绕z轴旋转κ角

到S-xyz

S-XϕYωz坐标系绕z轴旋转κ角

到S-xyz

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡
=

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡ −
=

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

z
y
x

z
y
x

Z
Y
X

κ

ϕω

ϕω

ϕω

κκ
κκ

R
100
0cossin
0sincos



以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ转角系统的坐标变换
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以Y 轴为主轴的ϕ-ω-κ转角系统的坐标变换
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以X 轴为主轴的ω’-ϕ’-κ’转角系统的坐标变换
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以X 轴为主轴的ω’-ϕ’-κ’转角系统的坐标变换
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以Z 轴为主轴的A-α-κv系统的坐标变换
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以Z 轴为主轴的A-α-κv系统的坐标变换
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正交变换矩阵的特点

由高等数学知道，一个坐标系按三个角元素顺次地绕坐标轴旋转即可变换

为一个同原点的坐标系，这种变换为正交变换

由高等数学知道，一个坐标系按三个角元素顺次地绕坐标轴旋转即可变换

为一个同原点的坐标系，这种变换为正交变换
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正交变换矩阵的特点
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正交变换矩阵的特点

旋转矩阵中的每一个元素等于其代数余子式
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