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几何纠正的方法和误差估计

几何纠正的一般方程式为
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式中的
� 、
� 为像元在原始图像上的坐标

，
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、
� 为像元在纠正后的图像�目的图像�

上的坐标
�

得到函数 ���
� ，

约 和 凡�
� ，

劝 的方法有两种 � 一种是由已知原始图像和 目

的图像的方程与参数
，
用解析法求出�一种是选择原始图像和 目的图像同名点对

，

采用多

项式逼近法求得
�

前一种方法
，
在一般情况

一

�
，

难以给出原始图像的方程和参数
，
既使可

给出
，

纠正处理的精度也不高 �后一种方法
，
则不需给出原始或 目的图像的方程和参数

，

只

需通过同名点的对应
，
即可利用多项式逼近求得

，

较之前一种方法精度高
，
且具有简便和

通用的特点
�

本文采用后一种方法
，
即
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叭 和 ��� 为几何纠正系数
，

是在原始图像和 目的图像上的同名点作为控制点的位

置
，

应用最小二乘法求得的
�

���
， � ，，

�
一

卜 ��个
，

其中

请注意
，

选点分布要均匀
。
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。
次多项式的点不得少于�粤

� 艺

在图形的矢量纠正处理中
，

如地图线划图的投影变换
，
采用���式的正向纠正法�由原

始矢量图形求目的矢量图形�
，

再用内插方法填补空像元
，

以保持图形的连续
�

在以行扫描的数据中
，
采用���式的反函数式�以 目的影像的点为自变量

，
经计算后

，

到原始影像上摘取像元
，

按顺序填充在 目的影像中�
�

���式的反函数形式为
�
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���式中的纠正系数 可
、 和 《 � 的解算方法同式���

�

在实际应用中
，
常采用三次多项式逼近

，
形式为�

� � �叨 � �一�� � ���� � �加��
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将���式改写为列向
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� 的三次多项式�
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同样可求出行向
二
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现在讨论�匀
、

插值公式�
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�

引人带余项的 �盯
�喀。

而余项为

‘�·，一 �
·

�
·，十
若栅

…。 一�·， ·‘ “‘ ，

�
·

�
·，一
舒兴

功一�
·，



第 �卷

若记

�
二 ��
� 宜���

�� 二 《 吞

��
‘ ” � ‘，
�
�

��

，“ ·

�
·，’‘ �一

长留佘
当

� � �时
，

��

�
二

�一粤
。 �

�
二

��
，，

�，�
�

设
��一

� 。
� 乃

， � 一 � 。
十 郎

当 �� �� �时
，
���一 口�

。 �

�
�

�一 �
�
一 �。

��
� 一 ��

�
， �� �� �

，
贝日

。 �

�
�

�� 一 ���一 ���
，
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使用线性插值的误差估计为
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，
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被唯一确定
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二
、

自适应纠正方法的导出

在对图像进行二次以上多项式逼近处理时
，

其误差变化的分布是不均匀的
�

等子区

间的误差不相等
，

均小于给定误差
�

反之
，

若设置误差相等的各子区间 左的长是不等的
，

那么
，
它们均大 于最小子区间长度

，

从这点出发构成不等距子区间的自适应纠正方法
�

由���式可得
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不同

和 � 之间的关系式
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�花万花了�
�
了�一 个 一 引
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， ‘ 和 人的平方成正比
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�
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����
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� 与 �
成正比 ����

下面用上式推算各长度
，

设 人为列向子区间长度
�

首先按最小子区间作起始子区间长
，
并由����式以

� � 人
，
求得第二子区间长为 ��

�

以后就以前两个子区间的长度
，

按 耐��
，
求出下一个子区间长的预测值 人、

，

并由����式引

出变换式�

乃� 。 。 ，

，
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�� �
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式中 � 为给定误差值
，
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一 ��〕�� 和 �〔�返于与分别为子区间内插中点值和由三 次 式 计
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算的值
�

用以上方法可求出列向
二
各子区间节点值

，
同样可求出列向 ，各子区间节点值

�

亦

可求出行向
�
和 ，各子区间的节点

�

需要注意的是
，

通过拐点 ���约 一 �� 时
，
即 “ 值的符号变化

， 五里��
�

则改变方向为

脚鹅
�

当前两个子区间 “ 值的符号同号
，
则仍按 �妾�瓦 处理预测值

�

现将以两种纠正误

差较大的图像�墨卡托投影纠正为等面积圆锥投影�为例
，

按上述步骤计算的结果列成表

�
�

给定精度是 �
�

�像元
�

按三次多项式逐点计算和用自适应算法所得到的两种纠正影像无明显差别
，

而计算
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时间却节省了约 巧拓
�

以小型机 ������
� ���� 对 ��� � ��� 图像进行的几何纠正为例作一简要说明
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秒
，
逐点三次式计算时间为�

�������� � � ��������� ��秒

自适应线性为�

� � �二十 �二�

�� �孟十 ���

计算时间为 �

�������� � � ��������� �秒

若考虑 ��� � ��� 数据输人和输出的时间是 �� 秒
，
则自适 应 的 纠正 处 理 时 间 约 节省

��多
。
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