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• P4Multispectral飞行器介绍

• 基于多光谱景观反照率实验

OUTLINE



P4-Multispectral | 精灵4 多光谱版

• 精灵4是优秀的飞行平台

• 多光谱成像系统

• RTK定位模块

• 配套处理软件



多光谱成像系统
1 个 可见光相机及 5 个多光谱相机（蓝光，绿光，红光，红边和近红外）

450、560、650、730±16nm；840±26nm

DJI

*参考文献：Narrow-to-Broadband Conversion for Albedo Estimation on 

Urban Surfaces by UAV-Based Multispectral Camera
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相片EXIF信息

光强传感器：记录太阳辐照度

XMP：



RTK定位模块
• RTK (Real Time Kinematic), 即载波相位差分技
术，它能够实时地提供测站点在指定坐标系
中的三维定位结果，并达到厘米级精度。

• 对于测绘无人机来说：为了校正误差还需要
派人去实地布设若干个像控点，而用了RTK
则可以基本不用、或是只需要少量像控点。



图像处理软件

• Pix4d Mapper
• 自定义能力高，地理建模好

• 大疆智图软件-基础版
• 处理速度快、与多光谱更适配



图像处理流程

• 图像匹配
• 几何精纠正方法

• 空中三角测量方法

• 虚拟摄影方法



输出成果

𝜌_𝑦是调节图像信号与多光谱光强传感器信号之间相互转化的参数.我们以 NIR 波段为标
准，所有其他波段的相机都参照 NIR 波段的相机的感度做校准，同时所有其他波段的多
光谱光强传感器也都参照NIR 波段的多光谱光强传感器的感度做校准， 获得的校准参数
分别为𝜌𝐶𝑎m 和𝜌𝐿s



• 生态指数

P4M – 潜在用途

植被 地表

水质土壤

其他 生物

*参考文献：
轻小型无人机多光谱遥感技术应用进展-农业机械学报(2018)



• 土地类型分类
• 区分水体、非水体

• 植被情况(细化）
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鱼塘航拍展示2



基于多光谱的景观反照率估算

• 背景

• 进展

• 目的

• 结果

NTB



实验背景

Albedo | 地表反照率



• Measuring Landscape Albedo Using Unmanned Aerial Vehicles（2018）——Chang Cao

• Narrow-to-Broadband Conversion for Albedo Estimation on Urban Surfaces by UAV-Based 
Multispectral Camera（2020）——Xi Xu

研究背景



③

模型发展

①

②



光谱测量

• ASD地物光谱仪，Rs3软件处理

• 10条平均，地物类型：沥青、裸地、草地、
树木、水泥、玻璃。



飞行参数

实验地点：学校文德楼

实验时间：12:30

实验天气：晴朗天气

航向重叠率：90%

旁向重叠率：80%

飞行时间：10min40s

飞行面积：5.54HA



Reflectance | 反射地图
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卫星对比

Landsat8：30x30m Sentinel2A：10x10m



讨论后续

1. 关于多光谱辐射标定的方法确定

2. 加入多光谱通道后的景观反照率对比

3. 与卫星的反照率数据对比与可能性分析

4. 一天内，反照率的变化情况。
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