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主要内容主要内容

一、相对定向元素一、相对定向元素

二、解析相对定向原理二、解析相对定向原理

三、相对定向元素计算三、相对定向元素计算

四、四、模型点坐标计算模型点坐标计算



一、相对定向元素
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单独法相对定向元素
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二、解析相对定向原理
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1、连续法解析相对定向原理
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连续法解析相对定向原理
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连续法解析相对定向原理
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偏导数 1
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偏导数 2
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偏倒数 2-1
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偏倒数 2-1

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡
−≈

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡
−

−
=

∂

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡
∂

2

2

2

2

2
2

2

2

0

0cos0
cos0sin
0sin0

Y
Z

Z
Y
XZ

Y
X

ϕ
ϕϕ

ϕ

ω

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡−
≈

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡

−

−−
=

∂

⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢

⎣

⎡
∂

00cossinsin
cossin0coscos

sincoscos0
2

2

2

2

2
2

2

2

X
Y

Z
Y
XZ

Y
X

ωϕω
ωϕωϕ

ωωϕ

κ



线性化方程
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系数约简
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常数项约简
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连续法相对定向中

常数项的几何意义
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误差方程及法方程的建立
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2、单独法解析相对定向原理
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单独法解析相对定向原理
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偏倒数 3-1
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偏导数 3-2
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线性化方程
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常数项约简
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单独法相对定向中

常数项的几何意义
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误差方程及法方程的建立
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3、带模型连接条件的解析相对定向原理
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带模型连接条件的连续法解析相对定向原理
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偏导数
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线性化方程
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误差方程及法方程的建立
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三、相对定向元素计算

获取已知数据 x0 , y0 , f ,  x1 , y1 , x2 , y2

假定摄影基线 Bx= x1- x2

设定相对定向元素的初值 µ＝ ν＝ ϕ＝ ω＝ κ＝0

由相对定向元素计算像空间辅助坐标 X1, Y1, Z1 , X2, Y2, Z2

逐点计算误差方程式的系数和常数项并法化

解法方程，求相对定向元素改正数

求相对定向元素的新值

判断迭代是否收敛（限差0.01′=3×10－5）



四、模型点坐标计算
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模型点坐标
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