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!!!维建筑物模型重建一直是测绘%遥感等领域研究的热

点&机载激光雷达",-./0#技术已经成为!维建筑物模型获

取的一种重要手段!但现阶段机载,-./0数据的点间距一

般为1级!其空间分辨率远低于摄影测量常用的21级分辨

率航空影像!基于,-./0数据所重建的建筑物模型的精确

性与细节性相对较低&摄影测量技术与,-./0技术具有很

强的互补性!两者结合可满足高自动化%更精确%更细节的重

建要求!是目前极具前景的建筑物模型重建方法&
集成影像与,-./0数据重建!维建筑物模型的研究

已逐渐开 展!但 国 内 外 大 多 数 相 关 研 究 尚 停 留 在 概 念 层

面!未涉及具体 技 术 细 节$已 有 方 案 普 遍 未 能 充 分 发 挥 影

像的高分辨率特性!导致最终模型的精确性与细节性往往

不能令人满意&为了提高!维建筑物模型重建的精确性%
细节性及自动化水平!本文集成高分辨率多视航空影像与

,-./0数据!以影像处理为主线%,-./0数据为必要补充!
以自动恢复精确%细节的!维建筑物轮廓为研究重点!以

’轮廓提取3轮廓线段匹配3!维轮廓生成3建筑模型重

建(为基本框架!建立了一套集成影像与,-./0数据重建

!维建筑物模型的技术方案&文章主要研究内容如下)

’+轮廓提取是建筑物模型重建的重要基础工作!提出

一种超高分辨率影像与,-./0数据结合的建筑物轮廓提

取方法&通过充分融合影像与,-./0数据!形成了轮廓提

取感兴趣 区 域 约 束 的 策 略%主 方 向 指 导 下 的 线 段 提 取 方

法%基于,-./0密 度 分 析 与 4516789聚 类 的 轮 廓 筛 选 方

法!保证了精确%细节建筑物轮廓的准确获取&实验表明!
本方法提取出 的 轮 廓 更 为 精 确!细 节 保 持 完 好!自 动 化 程

度更高&

$+提出一种基于单应矩阵约束的轮廓线段自动匹配

方法!通过单应矩阵的约束实现多视影像间轮廓线段的传

递与套合!降 低 同 名 线 段 搜 索 难 度!提 高 匹 配 准 确 率&其

中!影像间单应 矩 阵 的 估 计 是 线 段 匹 配 的 关 键!为 此 提 出

一种鲁棒的仿射不变特征提取方法!并在此基础上进一步

提出遥感影像仿射不变特征匹配的自动优化方法!实现单

应矩阵的准确%可 靠 获 取!从 而 形 成 较 完 备 的 多 视 轮 廓 自

动匹配方法&实验结果表明!该鲁棒的仿射不变特征提取

方法!达到了 提 取 高 质 量"高 信 息 量%空 间 分 布 均 衡%高 重

复率#仿射不变特征的目的!有利于后续影像匹配$遥感影

像仿射不变特征匹配的自动优化方法!可以自动发现并剔

除误匹配!确保 了 单 应 矩 阵 的 获 取 质 量$基 于 单 应 矩 阵 约

束的轮廓线段自动匹配方法!不仅可以高准确率的匹配轮

廓线段!还可以有效应用于一般意义的线段匹配处理&

!+在建筑物!维结构线生成的具体处理中!采取轮廓

与屋脊分 离 的 策 略!重 点 研 究 基 于 多 视 同 名 轮 廓 线 段 与

,-./0数据的!维轮廓线生成方法&该方法将传统线5线

前方交会模式转换为光束与物方平面的交会模式!不仅避

免了传统线5线前方交会模式下结果精度受交会角影响的

问题!而且发挥了,-./0数据高程精度高的优势!多视同

名轮廓进一步提高了!维轮廓线精度&结合多视匹配结果

与,-./0数据进行了实验!生成了具有良好精度的!维轮

廓线&

#+由于遮挡%噪声以及自动处理技术水平所限!获取

的!维轮廓线与屋脊线总是存在一定的问题!如)漏检测%
断裂等&利用这些并不 完 善 的 数 据 来 恢 复!维 建 筑 物 模

型!分割3合并3成型算法是有效解决方案之一&本文在

分析该算 法 优 缺 点 的 基 础 上!针 对 存 在 的 局 限!借 助,-5
./0数据!提出了一种改进的分割3合并3成型算法&主

要改进在于)通过,-./0数据密度分析3扫描探测3影像

灰度验证的方式!自动恢复缺失的轮廓线$基于,-./0数

据利用0/:;/<算法拟合屋顶面!成型处理更为可靠&实

验验证了方法的有效性&
总体实验结果表明!本文集成高分辨率多视航空影像

与,-./0数据重建!维建筑物模型方案具有以下特点)!
可以有效重建结构复杂的!维建筑物模型!效果令人满意$

" 重建的!维 轮 廓 正 确 率 与 完 整 率 高$# 相 对 基 于,-5
./0的方案!重建 的!维 轮 廓 精 度 更 优$$ 相 对 基 于,-5
./0的方案!鲁 棒 性 更 好$% 相 对 基 于 影 像 的 重 建 方 案!
自动化程度更高&
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