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中华人民共和国地质矿产行业标准

DZ/T 0142一94

航 空 磁 测 技 术 规 范

主题 内容与适用范围

1.1 主题内容

    本标准规定了航磁总量测量(简称航空磁测或航磁测量)的技术设计、仪器与装备、测量飞行与野外

工作、数据处理与图件编制、成果报告等的基本技术要求和规则。

1.2 适用范围

    本标准适用于基础地质调查、能源、金属、非金属矿产地质勘查和水文、工程、环境、灾害地质勘查中

的航空磁测工作。其中的技术规则也适用于为其他目的而进行的航空磁测。

弓i用标准

GB/T 14499地球物理勘查技术符号
DZ/T 0069 地球物理勘查图式图例及用色标准

术语

3.1 航磁总量(T)测量

    测量地磁场强度模量值的航空磁测。

3.2 导航定位校准点

    为了确定导航定位系统静态和动态工作精度，在选定的飞机停放点进行静态重复观测，此点称导航

定位静态校准点，在选定的已知明显标志点上空重复观测，此点称做导航定位动态校准点。

3. 3 飞行高度

    航空磁测飞机的飞行高度有两种表示方法:海拔飞行高度(又称绝对飞行高度)是指飞机飞行时距

海平面的高度，通常用气压高度仪获取海拔高度数据;离地飞行高度(又称相对飞行高度)是指飞机飞行

时距正下方地表面的距离，通常多用雷达测高仪获取离地高度数据。

3.4 主测线与切割线

    航空磁测按测量比例尺规定的间距，平行铺设的测量飞行线称测线。与当地主要地质构造走向(或

与主要成矿有关的异常走向)相垂直或基本垂直的测量线称主测线。与主测线呈大致正交的测量线称切
割线。

3.5 控制网测量

    大区域编制航磁图时，为统一不同年代、不同测区航磁测量数据(或资料)的磁场水平，需要进行控

制线测量飞行。由许多控制线组成控制网，此种测量飞行称控制网测量。

3.6 测网密度与测量比例尺

    测线与切割线互相交叉形成测网。测网密度用单个网孔的两个边长相乘表示(单位千米或米)。航

空磁测比例尺是以设计的测线间距表示成1 cm长度的比例来定义。

3.7 航磁校准基点

    为了获取地磁场绝对值测量，需将飞机一仪器系统置于飞机场停机坪附近的一个固定点上进行定
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期校准，此校准点称为航磁校准基点。

38 辅助测量

    除测线、切割线测量、加密测量、典型剖面的不同高度测量外，其他测量，如基线测量、偏向差测量、

高度格值标定测量及重复线测量等统称为辅助测量。

3.9 飞机磁场补偿及方向差

    为了减弱飞机和探头磁场对航磁测量影响的方法，称飞机磁场补偿(简称磁补偿)。由磁补偿仪器系
统对探头处磁干扰场进行补偿时，称硬补偿;由计算机程序实现对测量数据补偿时，称软补偿。磁补偿

后，探头处剩余的影响，随飞机航向不同而存在的差异称方向差(或偏向差)。

3.10 航磁仪分辨力(灵敏度)

    系指在试验室条件下，航磁仪能够观测记录到外界磁场强度值的最小变化。

3.11 航磁仪(或系统)噪声水平

    系指航磁仪(或系统)在工作条件下的噪声大小。用记录数据的四阶差分均方根值表示。
3.12 采样点号

    在一架次测量中，按采样点(称测点或基准点)顺序编录测量数据的点号称采样点号。

总则

4.1 航空磁测的主要应用领域有五个方面:

    a. 以配合地质填图，研究地质构造和普查找矿为主的综合性航空磁测;

    b. 以研究大地构造，深部构造，区域地质构造为主的区域性航空磁测;

    c. 以勘查某种矿产或与某种矿产有关的地质体、地质构造、地层、蚀变带等为主的专属性矿产航

空磁 测;

    d. 以研究沉积盆地内的磁性基底深度及其构造特征、岩浆岩体分布、局部构造及含油气远景地段

等为主的油气航空磁测;

    e， 为其他目的，如配合研究水文地质、工程地质和环境地质等而进行的航空磁测。

4.2 航空磁测可分为地球磁场绝对测琶(T)和地球磁场相对测量(OT),

4.3 航空磁测应使用灵敏度高于。1 nT的航磁仪，配备数字收录、无线电工具导航定位和计算机处理

成图技术.以获取高精度的资料，发现和研究弱磁异常.解决更多的勘查问题。

4.4 当不是以航空磁测为主进行航空物探综合测量时，也应参照本标准所规定的基本技术要求和规

则。

技术设计

5.1 测童参数的选择:当一项航磁勘查任务确定后，应根据任务的性质，选择航空磁测的参数，是进行
航磁绝对测量(T)或是航磁相对测量(AT),

5.1.1 一般情况下.在测量比例尺大于1:20万时，只进行△T测量即可。

5.1.2 凡测量比例尺小于1220万的区域性航空磁测或有特殊需要的航空磁测应进行T绝对测量，

1:20万的杭空磁测可根据任务和需要确定航磁参数。

5.2 测区范围的确定:原则上按任务来源单位所给的勘查任务和工作地区条件，具体能够完成的工作

址作为一，I.测区。

5.2.， 确定区域性和综合}航磁勘查测区范围时，应注意构造单元的完整性，测区范围应比要解决的

地质任务所涉及的地区范围大些。

5.2.2 确定专属性矿产航磁勘查测区范围时，主要应选在与某种矿产有关的成矿远景区带内，最好包

括部分典型的已知矿。

5.2. 3 确定油气航磁勘查测区范围时.应选在沉积盆地内含油气有希望地区。



Dz;T 0142一94

5.2.4 在具体确定测区范围时.与相邻高精度或同精度测量的测区衔接应重复1-3条测线距的宽度;

注意地形、山脉走向，预计飞行高度对测区边界确定的影响。

5.3测网密度与测量比例尺的确定
53， 测网中测线间距的选择，一般根据任务、探测对象的大小、飞行高度和技术设备情况，以及经济

上的合理性等因素，综合分析测量的预期效果后确定。

5.3.1.1在测区内，对局部有利地段，可加密测线测量.

5.3.1.2 在测区内，可根据具体条件，分区铺设不同间距的测线。在一般情况下，不多于两种测线间距，

即两种测量比例尺。

5.3.2 切割线的布置应考虑它的三种作用:

    a. 用于联系和调整测线的磁场水平;

    b. 通过平差和磁场调平过程，校正磁日变的低频部分;

    c. 检查全测区的测量质量。

5.3.2.1 切割线要尽量选择在磁场相对平静和地形高差变化较平缓地段，并且与测线上的离地飞行高

度尽量接近。

5.3-2.2 切割线的间距应按所使用飞机的飞行速度确定。一般情况下，在飞行 2̂-5分钟之间选择。

5.3-2.3 当测区以两组正交测线测量飞行时，可不专门安排切割线。

5.3.3 当用测量比例尺表示时，一般情况下，综合性航空磁测的最大比例尺为1:5万，最小为1:10

万;区域性航空磁测最大比例尺为1:20万，最小比例尺为1:10。万;专属性矿产航空磁测最大比例尺

为1:1万，最小比例尺为1:10万;以勘查油气为主的航空磁测最大比例尺为1:5万，最小为1:20
万 。

5. 3.3.， 当测区内平均离地飞行高度不能低于250 m时，不宜进行大于1:5万的航空磁测。

5. 3.3.2 高差大于600 n的山区，不宜进行大于1:20万的航空磁测‘

5.4 主测线方向的确定

5.4.1 在航磁空白区首次进行航空磁测时，主测线方向应垂直于或基本垂直于测区内的主要地质构造

走 向。

5.4.2 当航空磁测比例尺小于 1:10万时，一个测区尽量使用一个折中的主测线方向。当大于1:10

万时，在一个测区的不同区段由于异常走向(或地质构造走向或多数已知矿带走向)改变时，主测线方向

也要相应改变

5.4.3 在山区，地形高差较大，且地质构造走向(或异常走向)与山系走向一致时，为了降低飞行高度，

主测线方向允许与山系走向斜交，但其交角不得小于450,

5.5 飞行高度的确定:

5.5.1 飞行高度的确定必须综合分析各种影响因素后选择确定。但每条测线上的平均离地飞行高度的

上限不应该超过主测线间距的二分之一。在不同地形条件下，设计平均离地飞行高度时，可参照表1。飞

行高度及超高限应在设计书中明确规定，并限定超高百分比。

                                                  表 1

X19牟几
平坦地 区 丘 陵地区 低山区 山区 高 山区

高差<100 m
l

  高差<200 m 高差<400 m 高差<600 m 高差>600。

) 1:2.5万 70- 90 90̂ -110 100̂ -125

{I

一
一

1;5万 70--100 90- 120 100- 180

                                    .

150--250
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续表 1

平众ilh }s类别
碳诏飞

平坦地区 丘陵地区 低山区 山区 高山区

高差<100 m 高差<200. 高差<400 m 高差<600 m 高差X600 m

1:10万 80 -̂120 100̂ 160 120 200 180--300

1:20万 100̂ -200 150̂ -300 200̂ 400 300 -̂700 500̂ -800

1:50万 150̂ -300 200̂ -400 300̂ 500 400̂ 800 700̂ 1 000

簇1:100万 250̂ 400 300̂ 500 400̂ -700 600̂ -1 000 900̂ -1 500

5.5.2 在水域上空测量飞行时，按实际允许的安全高度飞行。当使用探头软吊系统时，其离地飞行高度

为探头的离地高度。

5. 5. 3 区域性航空磁测时，一个测区尽量采用一个海拔高度进行平飞。在测区内地形切割厉害，海拔高

度相差甚大时，可按地形分区飞行，而每个分区应保持同一海拔高度。但这种分区应尽量少，一般不宜多
于三个分区。

5.5.4 综合性和专属性矿产航空磁测时，均应采用随地形起伏飞行，最大限度的降低离地飞行高度。

5.5.5 油气航空磁测量时，应采用缓起伏的低高度飞行。

5.5.6 当测区内普遍分布有磁性盖层(如火山碎屑岩、磁性土壤等)时，为减少其影响，可适当抬高平均

离地飞行高度。

5-5.7 测量海拔飞行高度的误差参照表2和表3中的a;栏括号内的距离数设计。测量离地飞行高度

的测量误差应小于当时离地高度的100a,

5.6 飞行速度与采样率的确定

5.6.1 航空磁测量应尽量选择低空性能好的飞机。当未装备高速率采样器时，应尽量采用低速飞行。

5.6.2 数据采集密度主要受航磁仪系统的时间常数、采样率和测量比例尺的制约。可按式((1)计算最低

采样率n(次/s);

(1 )

式中::— 所用飞机的平均速度(m/s);

      S— 拟探测的异常宽度(m);

      P— 要求在异常上最少采样点数(次)。

    当装备有高速率采样器时，采样率选用5次/s较合适。原则上，采样间距应小于按测量比例尺制图

时图上1 mm代表的距离数，但最低采样率不应小于1次/5。

5.7 导航定位及精度

5.7.1 导航定位方法的选择要满足航空磁测对导航定位精度的要求，并考虑测区的地理条件和经济合

理性。

5.了.2 主要导航定位方法的选择:

5. 7.2.1 当使用全球卫星导航定位系统(GPS)不能满足航空磁测对导航定位精度要求时，可使用差分

GPS方法。

5. 7.2.2 多卜勒一照相(或录相、下同)导航定位系统，可进行小于和等于1:10万的航空磁测，并应在

已知点进行校准和数据更新，其间隔小于30 min.

    1
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5.7-2.3 轻便型无线电台站导航定位系统(如应答系统)，适于1:1万~132.5万的航磁测量。

5.7-2.4 当使用一种导航定位方法无法控制全区和满足导航定位精度要求时，应使用多种方法组合导

航定位。

5.7-2.5 在地形地物明显的地区，当其他导航定位方法不具备时，可以使用目视导航照相定位方法。但

目视导航照相定位方法不得用于大于1 : 10万的航空磁测。用于目视导航图的地形图、航空摄影照片或

镶嵌图的比例尺必须等于或大于航空磁测比例尺。一般情况下，以1:5万或1+10万的导航图为宜。
5.7-2.6照相定位可以用于定位，恢复航迹，也可用于检查航迹。当用于定位及恢复航迹时，应进行连

续拍照，且使幅面重登一部分或幅面相接。

5.了.2.了 在地形地物单调地区，使用多卜勒一照相导航定位法或目视导航照相定位法时，必须用人工

设置地面标志(简称人工布标，下同)辅助导航定位。布标线垂直于航磁测线。根据航空磁测比例尺和方

位标距确定布标线的间距。其点位误差不超过相应航磁测量比例尺定位精度的1/5,

5.了.3 在没有装备照相定位或其他定位设备辅助的条件下，禁止单独使用地形图一目视导航定位方法

进行航空磁测。

5.7.4 航空磁测的定位误差参照表2和表3中的8,栏括号内的距离数设计。

5.了.5对导航精度要求以每条测线实际飞行的航迹偏离预定测线位置的距离(即偏航距)来衡量。不同
测量比例尺的最大偏航距规定如下:

                    测量比例尺 偏航距

                  小于1:10万 小于1/4主测线距

                      1 e 10万 小于1/3主测线距

                      1:5万 小于2/5主测线距
              大于等于1 e 2.5万 小于1/2主测线距

5.8 数据采集的内容

5.8.1 应根据任务要求，探测对象及磁化特征，结合仪器设备能力，合理选择航空磁测参量。

5.8.2 航空磁测的数据采集以数字数据收录为准，应按规定的格式、内容记录，同时还应配用模拟记录

进行监视。

5.8.3数字数据收录一般应有以下内容:磁场值、雷达高度值(h,)、气压高度值(h,)、航向角、导航定位

坐标值(X,Y)或经纬度以、卯、采样点号、测线号、日期、时间、机外温度值等;当采用软补偿方法对飞机
干扰磁场补偿时，还应收录飞机的姿态参量。

5.8.4 模拟监视记录一般应有以下内容:磁场值、离地高度值、采样点号(或时间)、测线开始和结束标

记。

5.9 航磁测量总精度(总误差)。的衡量与误差分配。

5.9.1 在设计中，按任务要求规定航磁测量应达到的总精度，测量飞行后，再计算统计出实际达到的总

精度。

5. 9.2 航磁总精度(a)由使用的航磁仪系统动态噪声(81)、因导航定位误差而引人的地磁正常场校正

的误差(8,)、探头转向差和探头处飞机磁场的综合补偿及方向差校正误差(S,)、因海拔高度测量误差而

引入的地磁正常场垂向梯度校正的误差(84),磁日变及其校正误差(85),测量绝对磁场值及其校正误差

(a'),磁场水平调整误差(8,)等项组成。在进行设计时，根据航磁测量参数的选择(航磁绝对测量T或相

对测量△了，)和实际情况来分配和估计各因素引起的误差。在保证达到设计总精度的前提下，可以提高
某项的精度而降低另一项的精度。

5. 9.3 当进行航磁绝对测量(T)时，总误差vT由七项因素引起的误差组成，通过式(z}估算设计的总

精度 :
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a7’一“all +SY+S;+S;+SS+Ss+Si十一汤 ...⋯ ’·.⋯. (2)

设计航磁绝对测量(T)的总精度时，各种因素的影响可参照表2分配:

                                          表 2 n丁

口 S, 几 S, 炙 S, S, S,

( 1.0 0.06 (0.20(70 m) 0.20 (0.50(20.) 0.50 0.60 0.30

2.0 0.10
  0.40

(140 m)
0.30 (1.。00(40 m) 1.40 0.70 0.40

3. 0 0.15
  0.60

(200- )
0.50 (1.。25(50 m) 2.40 0.85 0.50

i4. 0 0.20
  0.75

(300 m)
0.70 (1.50(60 m) 3.30 1.0 0.70

    注:① 表中S� S‘栏内括号中的米数.相应于引起磁场误差的距离数.

        4) S‘内包含用航磁仪泌量地磁场模量值的误差(准确性)和测量探头处飞机一航磁系统本身磁场值测定误差。当

          进行相对测量时，不含有此项误差.

5.9.4 当进行航磁相对测量(AT)时，总误差QGT由六项因素引起的误差组成，通过式((3)估算设计的总

精度 :

a,:一、+ap+aj+8;+as+aj+“一F a?         ............... ( 3FPv )
设计航磁相对测量(AT)的总精度时，各种因素的影响可参照表3分配:

                                            表 3 nT

口 a, 几 a, a, as a,

镇 1.0 0.06 (0.20(70.) 0.20 。0.。50(20 m) 0. 75 0.30

2.0 0.10
  0.40

(140 m)
0.30 (1.。00(40.) 1.60 0.40

3.0 0.15
  0.60

(200 m)
0.5 (1.。25(50 m) 2. 55 0.50

) 4. 0 0.20
  0.75

(300 m)
0. 7 (1.。50(60 m) 3.5 0.70

    注:表3中a�a栏内括号中的米数.相应于引起磁场误差的距离数.

5.9.5 航空磁测实际达到的总精度(a)，由全测区最终航磁图中测线与切割线交叉点上的磁场差值，按

(8-15)式统计计算出总均方差来表示和衡量。

5.10 磁日变

5.10.1 在航磁测量中磁日变引人的误差最大，航磁测量期间必须进行磁日变观测。

    6
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5.10.2 建立磁日变观测站的作用是:监视磁日变化与磁暴发生及磁扰日的磁扰大小;采集磁日变数据

并对航磁测量原始数据进行尽可能精确地校正。

10.3 根据测量任务对总精度的要求及测区具体条件.选择磁日变校正方法.

10.4 磁日变观测的磁力仪，应使用与航磁仪等精度的测量绝对磁场的磁力仪，最好与航磁仪同类

10.5 磁暴期间，不应进行航磁测量。

10.6 测区较大时，磁日变站的控制范围应经试验确定。如果由多个磁日变站观测时，设计书中应提

5.

5.

型

5.

5.

出磁日变的归算方法及其对航磁测量原始数据的校正方法。
5.11 岩(矿)石磁参数调查

5.11.1 每项航磁任务均需进行岩、矿石的磁性参数调查，调查包括收集整理以前的磁性资料和补充一

些新测定的磁性资料。

5. 11.2 磁参数的测定要根据航磁地质任务与工作地区的岩(矿)磁性特点，确定新的岩(矿)标本采集

点分布和采集路线，选择测定的磁参数项目和方法。

5.12 技术设计书的编写

5.12.1 航空磁测项目确定后，执行单位应编写设计书。
5.12.2 技术设计书主要应包括下列内容(参考附录C)

    a. 工作任务;

    b.测区的地质、地球物理和地球化学特点;

    c. 工作方法及质量要求;
    d. 技术经济指标及生产计划安排;

    e. 提交成果的内容与时间。

仪器与装 备

6.1 对航磁仪系统的选择原则:

    a. 探测对象的磁性特点及航磁测量的具体地质任务:

    b. 工作地区的磁场特征;

    c. 工作地区的地理位置。如纬度的高低;

    d. 对航磁测量总精度和对仪器的要求。

6.2 开工前航磁仪系统的准备

6.2.1航磁仪系统及其配套仪器在飞机上安装之前，应按仪器设备的技术说明书或规定的技术指标进
行检查验收。达不到要求时，不得进行安装。检验时检修人员应提供检修试验(包括震动、温度等)资料

和检修记录。

6.2.1.1 对航磁仪检验的主要项目是:

    a. 噪声水平、灵敏度、测磁场准确性及测程范围等，应达到仪器出厂指标;当进行地磁场绝对测量

(T)时，测量磁场准确性应小于或等0. 5 nT s

    b. 带宽应)0. 5 Hz(或时间常数<_2 s);

    c. 探头方向差(1.0 nT;

    d. 采样率>1次/s;

    e 一致性要求:两台同类型等精度磁力仪对比观测，连续5h测量值差<0.5 nT;

    f. 稳定性要求:单台磁力仪局部变化的测量值差，在10s内<0. 1 nT,
6.2.1.2 对收录系统的主要检验内容有:数字收录格式、错误码率、时间准确性、各道收录同步程度;模
拟记录的参数、满偏等。

6.2.2 航磁仪系统的探头安装方式，可采用固定或软吊方式。
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6.2.2.1 当采用固定方式安装时，探头所处位置的飞机磁场平稳、磁梯度变化小，飞机做动作时影响

小;探头的支杆或支架、固定螺丝、信号电缆等，都必须是无磁性材料，机械强度要符合要求。

6.2-2.2 当采用软吊方式安装时，应选好纹车位置和电缆引出孔，牵引拉力线和刹车装置要牢靠;还应

配置对悬吊系统的应急切断装置，确保飞行安全。

6.2.3 当选用硬补偿方法时，磁补偿器线圈的中心必须和航磁仪探头的灵敏元件中心重合;磁补偿线

圈的X,Y,Z三个轴应同航磁仪探头灵敏元件的X,Y,Z三个轴互相平行，并注意纠正飞机停放与飞行

时机身轴线的不一致所带来的误差。磁补偿器的灵敏元件应装在磁场平稳、梯度小、距航磁仪探头不远、

操作方便的地方。

6.2.4 航磁仪系统及其配套设备所用的电源电缆必须依照通过的电流大小选择。仪器系统的电源线应
正负双线一并走线;电源线、信号线的负线和电缆隔离层等，应连到一起在一个点上接地，不得形成多个

接地点。接地点位置要通过试验确定。

6.2.5 航磁仪系统及配套设备在安装妥善后，应通电检查和调节，并在证实状态良好后，应做不少于5

小时的地面稳定性试验。

6.3 导航定位系统的准备

6.3.1 当使用GPS导航定位时，应对GPS的导航功能检查校验:设置航距点，实时导航信息，包括偏

航距、待飞距、欲达时间等。还应检查GPS输出定位数据:坐标值、高度、时间和时钟脉冲信息等。
6. 3. 2 当选用无线电台站导航定位系统时，应主要检查校验以下功能:发射与接收信号的强度、有效控

制距离、系统稳定性、导航定位精度、提供的输出信息(包括偏航距、已飞距、待飞距)等。并对移动台和地

面台站链进行模拟导航操作试验。

6.33 当使用多卜勒导航定位系统时，应进行以下主要检查:发射/接收信号强度、测地速精度、磁方位

随动精度、姿态精度、预置及偏航指示等。

6.3.4 对雷达测高仪、气压高度仪及测温仪的主要检查校验:格值、灵敏度、测量误差、校正系数等。

6.3.5在飞机上安装导航定位系统时，天线的安装位置通视条件必须好，避免机体或其他设备的遮挡。

6.3.6 当使用无线电台站导航定位系统和人工布标时，均应编写单独的施工设计，作为航磁测量设计
的附件。

6.4 地面仪器设备的准备

6.4.1 对磁日变监测系统的要求

6.4.1.1对地面磁日变系统进行检查验收，检验内容同6.2.1.1及6.2.1.2,

6.4.1.2 探头到磁力仪主体的信息电缆线应长于20 m，仪器主体到电源间电源线均应长于5 m,

6.4.2 当选用录相系统进行航迹检查时，应准备好空中录相磁带的回放设备。

6.4.3 调节好野外基地预处理或质量检验微机系统;检验软件的功能和硬件的工作状态。

6.44 当需要进行异常检查时，应准备好与空中航磁仪相适应的，并满足异常查证用物、化探和物性测

量仪器 。

6.5 飞机磁场的补偿

6.5.1 根据条件和测量总精度要求选择硬补偿方式或软补偿方式。

6.5.2 探头以固定方式安装时，必须进行飞机磁场的补偿。

6. 5.3 飞机磁场硬补偿方法见附录B.

6. 5.4 磁补偿的取值、补偿和检查飞行，要求在天气好、风速小(G5 m/S)、能见度好、静磁日进行，并同

时进行磁日变观测，做日变校正。

6.5.5 磁补偿精度及衡量方法:

6.5.5.1 磁补偿精度采用补偿后最大剩余值和品质因数FOM的大小共同衡量。

6.5.5.2 水平场最大剩余值是飞机通过选定的某一点上空按附录B中八个方向平飞时，获得的偏向

差曲线峰一峰值(最小值与最大值之差)。按表4衡量和评价，其值越小，表示水平场补偿精度越高。

    8
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表 4

航磁测量总精度

      (nT)

水平场最大剩余值

        (nT)

垂直场最大剩余值

        (nT)
品质因数FOM

簇1.0 51.5 50.7 蕊 10

2.0 52. 0/ 51. 0 5 15

3.0 (2.5 簇1.3 520

妻4. 0 53. 0 51.6 525

6.5.5.3 FOM是在 0̂,900,1800,270，四个方向上飞机各做土150左右倾斜，土50的仰俯飞行，共16个

动作时，出现的偏差绝对值的累积总和。

    垂直场最大剩余值为计算FOM的16个值中出现的最大值。均按表4以FOM值为主衡量和评价，

其值越小，表示垂直补偿精度越高。

6.5.6 在飞机进行100 h,200 h检修、更换发动机或其他飞机上铁磁性部件、或更换探头、或在测量过

程中发现飞机磁场变化时，以及在每个飞行阶段结束时，均需进行磁补偿水平场最大剩余值检查，如超
过设计指标时，则应重新补偿。

6.5.7 当以软吊方式安装探头时，飞机干扰磁场值应小于设计要求。同样应使用6.5.5来衡量影响程

度 。

6.5.8 飞机磁场的补偿资料、数据及达到的精度值，应作为原始资料保存和验收。

6.6 航磁校准基点的观测

6.6.1 当进行航磁绝对磁场(T)测量时，应在飞机停机坪附近选择建立航磁校准基点。该基点的选址
要求同7. 10. 1,

6.6.2 在选择建立的航磁校准基点上，测量出所用飞机— 航磁系统探头高度处的地磁场基值(飞机

— 航磁系统远离该基点时)和飞机— 航磁系统在该基点上时磁场值之差，即为飞机— 航磁系统本
身的磁场值。

6.6.3 正常情况下，至少每5架次进行一次航磁校准基点观测。当遇换飞机发动机、更换其他重要磁性

部件、飞机大修、航磁仪探头(或主体)变更、更新磁补偿时，都应重新进行此项观测。

6.6.4 在航磁校准基点上进行校准时，将飞机头指向00放置，航磁仪探头置于校准基点正上方，测量

时间不少于3 min。然后求全部采样观测值的平均值。

6.65 当飞机离开航磁校准基点后，应即时用同类等精度的仪器观测探头高度处的地磁场值，测量时

间不少于3 min，然后求全部采样观测值的平均值。

6.6.6 每次航磁校准基点观测的方位、高度要相同。校准观测期间应同时进行磁日变观测，并对航磁校

准基点观测值进行磁日变校正。

测量飞行与野外工作

1 起飞前航磁仪系统及其配套设备的检查与调节
1.1 检查探头等机外的部件是否安全可靠。
1.2 接通电源前，检查机舱内各种仪器的开关位置和电缆联接是否正确.接通电源后，要首先检查各

，
r

l了
1

7
叮

气
了
，

电源电压指示是否符合规定。然后检查和调节仪器系统。

7.1.2.， 每种仪器、设备的工作状态是否正常。航磁仪在停机坪处的磁场强度;航磁仪的信噪比、噪声

水平、磁补偿值有无大改变。

7.1.2.2 当使用GPS导航定位时，应观察导航定位系统的接收机能否收到信号，了解PROP(定位精

度降低程度)值是否达到要求;输入人工设置参数及测线点位功能。

7.1.2.3 测高仪零位值的变化，表头与收录是否一致。
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7.1.2.4 照相机(或录相机)的胶卷(或磁带)是否装好。

7.1.2.5 模拟记录仪的走纸、记录宽度是否调好.

7.2 航磁仪系统的空中操作和记录

7.2.1 飞机发动后，应全面观察系统工作状态，正常后，并记下测高仪输出值才能起飞。

7.2.2 飞机起飞后，在全部测量过程中，仪器系统均应始终处于工作状态，操作员应通过模拟记录和数

字监视器来观察仪器工作情况，不准关闭仪器，不准调动磁补偿值和高度的输出旋钮。

7.2.3 飞机进入基线、测线或切割线等测量线时，应标出线号、方向、方位标号。测线的开始与结束应有
相应的符号表示。

7.2.4 操作员发现可疑异常记录时，应注意查找原因(包括飞机下方有无城镇、工程建筑物等)，并记录

下来。若发现有意义的异常，应通知领航员记下位置，必要时可临时决定重复检查飞行。若发现测线末

端(或始端)有较好的异常未记录完整时，应将异常追踪完。

了.2.5 测量中，若出现仪器故障或发现质量达不到标准时，应对仪器状态做短时间考察和必要的检查，

若故障容易排除.允许在空中盘旋处理。当故障排除后则继续测量，并对故障时的测量线段按接线法飞

行;当确认空中无法排除故障或无法改进仪器工作质量时，才可返航。

了.2.6操作员必须随时注意飞机的姿态和报话机工作对仪器系统的影响。应用事先规定的符号记在相
应的模拟记录位置上。

7.2，了 操作员应随时观察测量高度记录，如果超高部分明显超过设计规定的百分比例时，应提醒驾驶

员注意飞行高度。

7.2.8 飞机返航着陆后.在停机坪上，记录测高仪输出值。然后关闭仪器。应根据系统在空中的工作状

态和遇到的间题提出维护的建议和措施。应抓紧时间整理和编录好各种记录表、磁带(盘)和模拟记录纸

卷，并移交给资料组。

了2.9 在野外测量飞行期间，仪器系统的收录记录格式不得任意改变。保证数据采集的正确性和可靠

性

了.3 测区视察飞行

7. 3， 每个测区开始测量飞行之前，可安排视察飞行(全区一次或分区几次)。

7. 3.2 视察飞行的主要任务是:核对所使用导航地形图与实际地形、地物、山峰标高的吻合程度:了解

地形特征，以便选择合理的测量飞行方法和拟定飞行计划及相应的技术安全措施;考验航磁仪系统和检

查导航定位系统的工作性能及作用范围;了解磁场概貌。

7.4 测线测量飞行

7.4.， 在测区范围内，按设计书规定的测线方向和测网密度在地形图上布置测线。当使用导航定位系

统时，应预先计算出测线端点及导航点的坐标(或经纬度)数据;当使用GPS时，还应计算星历表。

7.4.2 每架次测量飞行的前一天，项目负责应以飞行任务书形式向空勤人员正式下达飞行测量任务。

飞行任务书中应包括:飞行区号、测线号(含端点的坐标值)、飞行高度、飞行示意图及说明，注意事项等。

每次飞行任务书内.应有备用任务。

了.4.3 飞行人员要按飞行任务书要求认真准备次日飞行，熟悉和了解飞行任务中的地形地物、飞行顺

序、高度保持、可能的接线地段、测线端点坐标及其参数、仪器调节等。

7.4.4 在测量飞行中.空勤人员应集中精力按各自的职责与要求认真作业，经常保持联系，认真做好仪

器操作及飞行领航记录。

7.4.5 当一个测区分区或一条测线分段测量飞行时，应采用接线法飞行，即分区(或分段)间衔接应有

>3k。重复区(或段)。若接线重复区(或段)处于异常上时，接线可适当延长。

7.4.6 当按某一海拔高度平飞时，其飞行高差变化应保持在设计高度的20%以内;当采用缓起伏飞行

时，飞机的升降速率变化应控制在2 m/S以内。尽可能不使用接线法飞行。

了.d.了 当采用沿地形起伏飞行时，在成矿条件良好的山前地段。若地形属陡峭的单面斜坡时，为降低飞

    10
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行高度，可采用下滑测量飞行。

了. 4.8 使用无线电导航定位系统进行导航时，领航员要密切注视导航信号指示器，严格按照导航数据

飞行。当遇到短时间内导航信号中断、错乱或其他故障时，应保持航向前进，待恢复正常后，对超过设计

规定的偏离线段当即返回补线.返回补线时应按接线法飞行。
7.4.9 当采用地形图目视导航— 照相定位时，领航员根据事先在地形图上布置的测线位置，沿测线

追逐地物、地标前进。遇见明显而且可靠的地物应作为方位标点，并发出信号由航磁测量系统记录下来，

并同时在地形图上标出该方位点位置，注上号码和时间。当遇地速、航向、高度明显变化点处应给出方位

标。方位标的间距要求尽可能小。

7.4.10 当发现偏航时，应缓慢改航到预定测线上;当发现偏航距离超过规定时，应立即返回到预计偏

航小于设计规定的偏航距的段落，重新进入按接线法飞行。

了.5 局部找矿有利地段的加密测量飞行

7.5.1 在1:10万或1:5万的综合性和专属性航磁测量中，在成矿有利地段发现有意义的局部异常，

为获得详细的异常特征，导航定位精度满足时，可加密测线。当发现的局部异常走向与主测线方向夹角

小于45。时，可改变测线方向测量。

7.5.2 在山区进行1:5万专属性航磁测量时，若发现在山前狭长地带或开阔的山间谷地内有意义的

异常存在，为降低飞行高度，允许在这些局部地带顺地形走势布置测线(测线仍应是直线)。但同时还必

须布置一定数量的切割线进行严格控制。

了.5.3 为建立地质一物化探解释模型，在某些已知典型矿床异常上或某类已知典型地质构造上可布置
不同高度的剖面航磁测量。

7.6 基线测量飞行

7.6.1 当使用的航磁仪系统有测量精度所不允许的零点漂移时，应进行基线测量。

7.6.2 早、晚基线测量飞行时，应力求航向、航迹、离地飞行高度相同。

7.了 切割线测量飞行

7.7.，切割线飞行前应进行飞机磁场补偿剩余值的检查飞行。经检查补偿剩余值达到设计要求时，才
允许进行切割线飞行。

7.7.2 切割线要尽量选择在磁场相对平静和地形高差变化较平缓地段，并且与测线上的离地飞行高度

尽量接近 。

了.了.3 切割线测量飞行时，全套仪器系统和导航定位系统的工作状态应良好，天气能见度好，风速不

大，气流平稳和静磁日进行。

了.8 重复线测量飞行

7.8.1 认为某测线的测量质量较差或对收录的数据有怀疑时，可安排对这些测线或线段进行重复测

量 。

7.8.2 重复线飞行时，应力求与测线首次飞行时的航向、航迹、离地飞行高度相同。

7.9 导航定位工作

7.9.1 使用无线电台站导航定位系统时，要避开低精度区飞行。如果一个测区内有多套台址时，要注意

台址间的联测精度。

7.9.2 采用无线电台站导航定位系统时，要按设计书的布置，选择地面台址，进行与三角点坐标系统的

联系测量，做好地面台及天线架设。并按有关操作规程进行地面台之间和空地台之间的调节工作。应事

先计算和标绘相应比例尺的导航定位用的图(板)。

7.9.3 除GPS外，其他导航定位系统必须建立地面信标，每架次飞行均应在信标上空进行校准。地面

信标可以是已有的建筑物，也可以是新设立的，但是必须与测区内采用的导航定位坐标相联系。

7.9.4 每个测区必须获取能够证明所用的导航定位系统在测区内定位精度的观测数据。动态测定可选

择在测区已知某明显地物标点(或地面信标)上飞行，测定出定位精度。
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7.9.5 使用GPS导航定位时，正式开工飞行前和开工后每隔15天左右进行GPS的全天连续定点观

测，确定所用的定位系统误差、导航星出现规律、可飞时段及PROP值。

79.6 当使用具有零点漂移的导航定位系统(多卜勒系统、惯性导航系统)时，应确定校准和更新数据

的已知坐标的地物标志，或用第二套不同类型的定位系统每隔20 min更新一数据;也可采用照相(或录
相)进行航迹校正与恢复。

了-9-7 当必须使用几种导航定位系统形成的组合系统时，应注意各系统间重迭、衔接区及坐标的转换，
并使其发挥各自的优点。

7-9.8 人工布标应满足下述要求:先由测区附近或测区内的三角点(最好是国家一等或二等三角点)，

用测绘仪器导引至测量布标的基点上。(若全部测量由地面GPS类型的仪器进行时，可以不进行此类测

量)。在实际布置标志时，允许离开标位士20 m,

7.9.9雷达高度格值标定飞行:以输出电压作为高度数据的雷达高度计，应求得电压与离地飞行高度

之间的换算关系。

    a. 标定飞行选在平坦地段或机场跑道上空进行标定飞行;

    b. 选择60,90,120,150,210,240,300 m...⋯等高度上飞行时收录其数据;

    c.每个高度飞行时间大于1 min,
7.9.10 气压高度格值标定飞行:以输出电压作为高度值的气压高度计，也应求得电压与海拔飞行高度

之间的换算关系。标定时，飞行高度应根据测区海拔高度情况选择确定。

7.10 磁日变观测

7.10.1 磁日变站址应选择在人文干扰小，磁场平静、磁梯度小，要求以探头为中心的2m半径空间内

磁场变化不超过设计的均方误差(总精度，的音。探头位置和高度确定后，应保持不变。探头位置与仪器
主体之间，探头与建筑物之间的距离均应大于15 m。探头的信号电缆与仪器的电源线要相隔2m以上。

7.10.2 每个测区正式飞行前，在静磁日进行 2̂-3个昼夜连续观测，选择其中一昼夜测量结果，求出该

日平均值(称日均值)，即为该站的磁场基值(Tn)。如果是多台站观测时，应确定其中一个为主台站，其

他台站的磁场基值向主台站归算。有条件时，应与国家地磁台进行联系测量。磁场基值按式(4)计算:

                            T。一(名To,)/n+1 “·············“····”..·..··一 (4)
                                                                                                            ‘ = 0

式中:TD,—      i个的磁场值;

      ”— 采样总数。
7.10.3 磁力仪的采样时间应与空中磁力仪同步，每架次飞行前应与中央电台报时对准。
7.10.4 磁日变观测应专人负责，注意监视磁暴和磁扰现象。当高精度航磁测量时，磁日变记录连续出
现梯度变化大于1 nT/分时，应密切注意其发展;当连续出现梯度大于2 nT/分时，应停止飞行或事后补

飞。

7.10.5 磁日变量好是昼夜连续观测。在条件不具备时，磁日变的观测时间为每架次飞机起飞前半小时

至飞机落地后10 min。外界环境的人文干扰，应在记录上注明。

7.11 航磁测量原始资料的编录

了11.1 每架次测量飞行结束后，操作员、领航员和日变观测员应分别提交下列原始资料:采集的数据

磁带(盘)、模拟记录、领航员和操作员记录表、航迹胶卷(或录相带)、地形图、日变记录等。
7.11.2 在空中模拟记录纸卷开始端内侧，简要注明测量中各种仪器设备的工作状况;发生问题的处理

情况;操作情况;天气情况;并绘出飞行示意图。

7.11.3 每个架次的空中和地面日变数据磁带(盘)上、模拟记录纸卷两端外侧应标注如下内容:测区名

称、机场、架次号、测线号、日期、队名及主要采集者(操作员、领航员、驾驶员、资料编录员)、使用的主要

仪器型号、测量参量、采样率、质量评价等。

7. 11.4 对操作员记录表、领航员记录表和地形图的标注要求:
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记录表上和导航图上所标注的测线号、航向、方位标号应一致。

一个测区内，测线号按位置顺序从小到大依次编排不能出现重复的测线号。在实测中一条测

乐

阮

线分段飞行，应使用不同的测线号加以区别。

同一条测线中，方位标号码应从小到大按顺序排列.不能出现相同编号的方位标。
记录表及其封面上各项内喀应用铅笔填写，填写要完整准确无误。如果写错，应用铅笔划掉改

c.

d.

写，不得擦改。

7.11.5 冲洗好的航迹摄影胶卷的两端或航迹录相带(盘)上，贴上易于保存的标签，标注如下内容:队

名、测区名称、机场、飞机型号、焦距、操作员、冲洗员、定位判读员、日期、测线号、架次号等。在负片胶卷
内，应根据领航员记录和磁带上的时间、采样点号和负片胶卷中的基准标志，进行测线号及方位标编号。

7.11.6 同一架次的空中数据磁带(盘)及模拟记录纸卷、操作员和领航员记录表、航迹胶卷或录相带均

应编成相同的架次号。

7.11.了 飞机磁场的补偿、测高仪格值、导航定位系统精度检验资料、数据等，应注明测区名、机场、日

期、队名、操作者、仪器型号。

7.11.8 台站导航定位系统的地面台站选址联测的资料数据、人工布标时的地面测量资料数据、GPS

导航定位系统校准点的坐标数据等，均应注明测区名、测定日期、位置、队名、操作者。

7.12 原始资料、数据的现场检验。

7.12.1在野外现场要及时对当天的测量收录数据、模拟记录、逐线进行检查。

7.12.2 通过检查模拟记录纸卷主要了解下列内容:

    a. 航磁仪系统的工作状态及仪器操作情况，对仪器的维修提出意见;

    b 航磁仪系统的动态稳定性和对仪器记录的质量进行评估;
    c 测高仪的工作状态和高度保持情况。

7.12.3 通过数据预处理系统对空中数据磁带(盘)主要进行下列检查和计算:(逐线进行)

        检查数据收录的错误点、错误块(block)出现次数，并统计错误码率(/J、于3%为合格)，检查采

样点号和时间连续性;

    b. 从数据集了解航磁仪工作状态，统计航磁仪动态噪声水平;

    c. 导航定位数据的质量;

    d. 测高仪工作状态与实际飞行高度，并统计高度分布。
7.12.4 对磁日变模拟记录纸卷和数据磁带(盘)的检查:

    a. 磁日变特点，判断有无磁扰现象;

    b 仪器的工作状态和工作质量;环境与人为干扰对测量记录的影响情况;

    c 操作质量。

了12.5 每架次飞行后，应及时将照相胶卷冲印好。其质量要求是:显影和反差要适当、影象清晰、负片

边缘透明。

7.13 航迹恢复与检查

7. 13.1 当使用GPS系统时，将数据收录系统记录的WGS-84坐标(当前GPS使用的坐标系统)换算

到BJ-54坐标值(当前我国地形图使用的坐标系统)。然后标绘出航迹.

7.13.2 当单独使用多卜勒导航定位系统时，需要对收录的坐标数据，在相邻两个校准点(数据更新点，

下同)之间进行零漂校正。将校正后的多卜勒数据标绘成航迹。

7.13.3 当使用由几种导航定位系统组合进行导航定位时，应将收录到的几种数据都归算到BJ54坐标

上，标绘成航迹。

7.13.4 使用航迹胶片或录相带恢复航迹(或检查航迹)时，对照地形图(或航空摄影相片镶嵌图)，沿测

线追踪地形地物特征进行判读定位，标出航迹。

7.14 废品数据的确定
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    a. 航磁仪系统、导航定位系统、收录系统、磁日变观测系统等出故障时间内原始数据不齐全、缺失

或低于质量要求的飞行测量数据;
    b.磁暴或超过设计规定的磁扰时期内飞行而事后校正仍低于质量要求的测量数据;

        因其他原因使原始数据无法利用或低于质量要求的飞行测量数据。

7.15岩(矿)石磁性参数的标本采集与测定 .

7.15.1 对测区内出露的岩石类型应全面掌握其磁性特征，沿设计的路线按类别采集岩矿石标本及测

定其参数。采测的岩石标本必须来自基岩的露头。

7.15.2 岩矿石磁性参数测定也可结合异常检查进行。

7.15.3 当测区被第四纪覆盖时，应在盆地周围岩石出露区测定各类岩石磁性。当测区内有钻孔时，应

测定其岩心磁性。

7.15.4 整理与统计岩矿石磁性参数时，应按时代、层位和岩性进行分类。统计出块数平均值(中值或常

见值)、最大值与最小值。

了.16 局部航磁异常的查证

7.16.1 在综合性和专属性矿产航磁测量中，发现磁场有可靠的局部变异，且与一定的地质现象相联系

时，即为局部异常。在实际工作中，应结合地质任务、磁场特点和地质构造部位，综合分析确定。
7.16.2 在综合性和专属性矿产航磁测量中，经分析确定的航磁局部异常均需编列异常号码，编号办法

应符合DZ/'r oo6s标准规定。

7. 16.3 航磁局部异常确定后，在收集、分析、综合对比已有的地质、矿产、物化探和遥感资料的基础上，

并结合推断解释需要，对有意义的异常，应根据需要与可能有计划的安排异常查证。

数据处理 与图件编制

;.}
航磁;+̂i量数据的计算机处理

  原始测量数据与资料应包括 :

测量飞行采集的各种数据磁带(盘)、模拟记录和有关的校正系数资料;

飞行报告表(含任务书，领航员和操作员记录表);

磁日变站的记录(包括数据磁带(盘)及模拟记录)和磁日变校正值表;

航迹恢复和航迹检验后的航迹图。目视导航照相定位时，应有经判标定位的各测线方位标坐

 
 
.

-

t

a

b

C

      d.

标值 ;

        野外微机对磁带(盘)的检验报告;测线登记表;

    f. 说明航磁，导航定位，测高，滋补偿，飞行高度等项工作的精度(或灵敏度)的记录和资料，

    只. 测网分布图(应有比例尺，经纬度)及野外编录的其他文字图表等材料;
    h. 数据记录格式。

8门.2 数据处理的注意事项:

        每次数据处理上机前，必须事先拟定上机处理提纲和处理流程;

    b.在数据处理中要做好数据处理工作的记录。填写测区名、队名、处理人员、处理日期、计算机型
号、选用的程序、参数、每步处理的作用、处理的结果;

        c.

处理 ;

      d

数据处理必须按处理的步骤进行，检查每一步的处理结果，确认无误后，才允许进行下一步的

保存好数据处理中计算机打出的处理报告，作为质量检验的依据;

在数据处理过程中应确保测量数据的客观可靠性，各项校正应符合精度要求;

允许对数据中的仪器嗓声部分进行滤波处理。但在使用园滑滤波时，应经过试验，不得严重损

已

L

失磁场信息，对选用的程序和系数应有记录，发现错误应立即纠正;

    只. 不应使用未经技术管理部门同意的程序进行数据处理。

  14
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8.1.3 数据的编辑

8.1.3.1 测线及采样点号的编辑:一个测区内测线号不得重复;每条测线的采样点号、时间也不应重

复;采样点号要按顺序排列;主测线、切割线、重复线、典型剖面线等的编号，均应与飞行报告表一致。

8.1.3.2 数据修正:使用诊断程序对磁带中的各种数据(包括空中测量和地面磁日变观测)进行检验，

对损失、重复、掉格、尖峰信号等数据，可使用由计算机充假值、内插、拼接和人工键入修正除修改不正常

记录外，不得人为修改异常信息。
8.1.3.3 按需要形成适合于数据处理的各类信息数据文件。

8.1.4 坐标系的选择、归算和坐标赋值。

8.1.4， 选择好符合规定的坐标系与投影。

    a.成图比例尺为1:2.5万到1:50万时，使用克拉索夫斯基椭球坐标系，高斯投影;
    b 成图比例尺为1:10。万时，使用克拉索斯基椭球坐标系，正轴等角投影。

8.1.4.2 使用导航定位系统时，其收录的坐标，均需归算到选定的坐标系投影上。

8.1.4.3 当使用目视导航、照相或录相定位时:

    a. 按方位标或航迹标在地形图的相应位置，人工采集坐标值;每条测线的始、末标、地速变化处的

方位标必须有坐标值;

    b. 将坐标值键入计算机相邻标间线性内插;或对地形图上沿测线的方位标进行数字化，形成航迹

坐标文件。

8.1.4.4 对每条测线上采样点赋给坐标值。

8.1.刁.5 按航迹坐标文件绘制航迹图，并检查航迹正确程度。

8.飞.5 对航磁总量测量原始数据值(T')的主要校正是:

    a. 地球正常磁场校正(T;z) ;

    b. 飞行方向差校正(AT;3) ;

    。.飞行海拔高度校正(AT;<) ;

    d. 磁日变校正(AT;S ;

    e. 测量绝对磁场值校正(0T,6);

    f. 磁场水平调整(OT�).

8.1.5.1 在编制航磁OT图时，对原始数据T'按下式进行计算，求得采样点;上的△T，值:

                        AT=7"，一T;2一△Ta一△T;,一△T;5一△T;, ········一··⋯(5)

8.1.5.2 在编制航磁T图时，对原始数据T'，按下式进行计算，求得采样点i上的T值:

                        T;=T‘，一△T�一△T;,一△Ts一△Ts一△T;, ···一 ······一 二(6)

8.1.6 地球正常磁场校正(T.})必须采用10阶10次(m=n=10)球谐函数地球磁场模型计算的最新国

际地磁参考场值(IGRF)。见附录A,

8.1.了 飞行方向差(或偏向差)校正(AT.):不同的补偿技术采用不同的校正方法。

8.1.7.1 采用硬补偿方法时，对测量数据进行磁补偿剩余值校正。

    a. 水平场磁补偿剩余值校正，按测量(测线、切割线等)飞行的方向角，以主测线北向(或偏北方

向)的校正值为零值，从平面场磁补偿剩余值曲线图查出每个采样点上相应的平面补偿剩余校正值，然

后给予校正。

    b. 垂直场磁补偿剩余值校正，按实际收录数据中每个采样点上的飞机摇摆，俯仰角度的影响，以

平飞时的值为零值，求出每个采样点上的校正值，然后给予校正。

8.1.7.2 采用软补偿方法时，按收录的飞机姿态(方向角、仰俯角及摇摆角度等)与其相应影响的值.对

航磁数据进行校正。

B，8 飞行海拔高度校正(OT:e)即地球正常磁场垂向梯度校正。主要根据测量飞行的海拔高度差值

(Oh),按下式计算出各采样点上的垂向梯度改正值(ATa):
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AT。一。3T,R (7)

式中:6h— 为航磁测区的平均海拔高度与测线上采样点的海拔高度之差(单位:km);

      To— 为测区中心的地磁场强度值(单位:nT);

      R— 为地球的平均半径(以海平面为准时R=6 371. 2 km，再加上测区的平均海拔高度)。

8.1.8.1将测量记录的气压高度值换算成海拔高度值，并选择测区测量飞行出现几率最多的某一海拔
高度作为该测区的平均海拔高度(单位:km)，然后求出测线上每个采样点的海拔高度相对于平均海拔

高度的高差(Ah),
8.1.9磁日变校正(ATs)方法:一般情况下，首先根据磁日变站实测记录，对航磁测量原始数据作校
正;然后再通过磁场水平调整，作进一步校正。

81.9.1 首先从磁日变记录中去掉人文磁干扰和其他非磁日变成份，再减去磁日变站磁场基值TD，即

为磁日变校正值。

8.1.92 当磁日变观测为模拟记录时，一般对磁日变曲线的特征点采样(包括该点的时间)，两特征点

间线性内插，求得测线上每个采样点上的磁日变校正数据。

8.1.9.3 当磁日变观测为数字磁带(盘)收录时，可用逐点校正方法。

8.1.9.4 当测区内或边缘有已知地磁台且精度能满足磁日变校正精度时，也可用来对航磁测量原始数

据作校正。

8.1.9.5 当切割控制线密度较大时，可通过磁场水平调整过程校正掉磁日变中的低频成分。

8门 10 测量绝对磁场值的校正(AT,,):在编制航磁T图时，应进行本项校正。亦即从洲 中减去飞机

— 航磁系统本身的磁场值。

8.1.11 磁场水平的调整(AT:, ):应根据测量布置、精度要求，所用的航磁仪系统和专用软件等条件选

择

8.1.11.1 调一平前先做以下工作:

    。. 检查主测线与切割线交叉点处磁场是否平静，并注意两次飞行高度差值的影响。

    b.先绘制原始航磁剖面平面及航磁等值线平面图。
8.1.11.2计劝机自动调平法:主要适}q于计钧机内有专门的自动调平程序切割线密度大的条件下
口季条侧线上最少有四条切割线通过)。应用最小二乘法原理进行计算，使所有交叉点上的差值平方和为

最小。

8.1.11.3 人工逐次逼近调平法:

        选择切割线两端处的测线作为联络线，相邻切割线与联络线组成控制网闭合框。沿闭合框上其

中一个联络线与切割线交叉点开始，将联络线与切割线上的磁场值搭接，然后平移联络线上的零线，并

按it旋方向.依次把闭合框上各交叉点的磁场值逐个搭接，求出闭合差。

    b. 将切割线与联络线的长度作为比例。把闭合差分配到交叉点上，由此确定切割线的磁场水平。

        根据切割线的磁场水平与各测线的磁场水平之差，得到各测线的零线校正值。将此校正值输入

计5Q机，对测区的所有主测线进行调平。

8.1.11.4 刘复杂的磁场也可使用计算机自动调平法和人工逐次逍近调平法互相结合进行调平。

8.1.12 全测区磁场水平的确定:当进行各项校正和磁场平差调平之后，即可绘制磁场图。在对磁场图

进行解释时.可用一个磁场附加值方法使所有上采样点都增加或减小一个常值而加以调节，这个值应在

鼓终的报术说明中注明

8.1.13 数据处理的质量.由最终绘出的航磁等值线平面图和航磁剖面平面图来检查。

8.1.13.1 航磁等值线平面图中不应有下述现象存在:

        沿主测线出现 糖葫芦”状“异常”:

    b. 垂直主测线方向上的等值线出现“锯齿状”波纹现象;
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        出现架次之间沿测线的明显“条带状”的磁场偏低或偏高现象;

    d. 出现因仪器故障、错误、尖峰信号等造成的“假异常”;
        磁场等值线及其分布不符合位场变化规律的现象。

8.1.13.2 航磁剖面图中，不应有下述现象存在:

        剖面曲线走势不自然，不符合位场变化规律，曲线出现畸变现象;
    b. 剖面曲线中出现因仪器故障、错误、尖峰信号等造成的“假异常”;

8.1.13.3 经检查若存在个别不应有的现象时，要尽量查明原因，重新进行数据处理予以消除，若确实

无法消除时，应加以说明。

8.2 航磁基础图件的编制

8.2.1 航磁数据处理结束后，一般应编制以下基础图件(指专业要素图件，下同):航磁剖面平面图，航

磁等值线平面图、航磁测网分布图(航迹图)、测量高度图，航磁典型剖面图等。

8.2.2 基础图件的制图比例尺(平面比例尺)

8.2.2.1 航磁剖面平面图、肮磁等值线平面图的制图比例尺应等于或小于测量比例尺。当在一个测区

内采用两种测量比例尺时，以测量面积大的测燮比例尺为制图比例尺。当两种测量比例尺所占面积接近

时，也可以用其中测量的小比例尺为制图比例尺。

8.2-2.2 航迹图和测量高度图的制图比例尺一般应小于测量比例尺。

8.2. 3 航磁剖面平面图的剖面曲线纵比例尺，要根据磁场特点、航磁仪系统的噪声水平、测里精度及地

质任务等综合因素来确定。一般情况下，其最大纵比例尺为1 mm所代表的值不应大于由((8--15)式计
个)出的。。

8.2.4 等值线平面图内的等值线间距，一般情况下，应等于或大于2a。在平静磁场区，为显示微弱异常

特征时，可用半间距线作辅助线。

8.2.5 在绘制航磁等值线平面图前，根据所用计算机中的绘图软件功能，可以制成随机网格数据文件，

也可以制成矩形的网格数据文件。其网格距要根据制图比例尺确定。一般情况下，网格距不应大于成图

比例尺图面上3 mm所代表的距离数

8.2.6 航迹图上应包括全部的测量飞行线(主测线、切割线、重复线、加密测量线、不同高度飞行线等)、

导航定位系统的精度校准点;如果使用无线电台站导航定位系统或进行人工布标飞行时，应将地面台站

分布及人工布标的标位表示出来。

8.2.7 测量高度图:可根据需要编制离地高度(Ahx)图或海拔高度(Aha)图。

8.2.7.1 在地形较平坦的平原丘陵区可制成高度等值线平面图;在飞行高度变化较大的地区宜制成剖

面平面图表示

8.2.7.2 高度等值线平面图的等值线间距和高度剖面平面图的剖面纵比例尺的确定需依据采用的测

高仪的测高精度、量程和测区内飞行高差等因素综合考虑。

8.2-7.3 若有明显超高部分，应用符号在图中表示出来，并在图例中加以说明

8.2-8 基础图件的底图应符合DZ/T 0069标准中的有关规定。

8.2.9 基础图件的技术说明部分应分别包含以下内容:

    a. 测量飞行日期、使用的飞机型号、机场、测量比例尺;

    b. 导航定位方法及仪器设备型号、实际达到的导航、定位精度。用无线电台站导航定位系统时，

还应说明精度分布情况;

        航磁仪系统的型号、灵敏度(或噪声水平)、数据收录方式及采样点间距;

    d. 航磁原始数据的主要校正内容及依据;

        测高仪型号、测量飞行高度及其分布情况。

8.2.10 航磁测量数据处理及基础图件绘制结束后，应及时编写数据处理总结(或报告)该项总结应同

原始资料一起归档保存。总结应包括以下主要内容:
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获取原始资料的测量飞行日期，原始资料清单和存在的问题;

航磁数据的编辑、各项校正、采用的滤波方法及参数、处理流程、图件编制时使用的计算机型

出

阮

号、主要方法和程序等 ;

导航定位、测高数据的编辑、校正、滤波、处理流程、图件绘制咬使用的坐标、投影、转换方法等;

提交的成果:基础图件种类及其说明;数据处理校正后的数据文件磁带及其说明;网格数据文

c.

d.

件磁带及说明。

    e. 质量统计计算:按8.3中的有关公式统计或计算每架次航磁仪系统动态(空中)噪声水平、飞行

高度分布、导航精度、定位精度、测量总精度等;

    f. 存在的问题:在数据处理及制图中发现的质量问题及处理措施;

    B.数据处理和基础图件编绘的负责人，参加人员及分工等。
8.3 质量评价

8.3.1 航磁仪地面静态噪声水平:

8.3-1.1 将航磁仪系统在飞机上安装好以后，使用机外电源系统供电，只打开航磁和数据收录系统，其

他仪器不工作(包括磁补偿仪)情况下，收录不少于30 min，采样间隔等于或小于。5s。对收录数据按公

式(8)计0-航磁仪地面静态噪声水平S,:

S二一了111n-1     ,(B'，一“，’
式中 :

叭_:一4T;_,+6T，一4T十，+T,+ z
                      16

‘，一n.吝   B'; ··················⋯ ⋯ (

(8)

(9)

    。为参加计算的观测点数;i =1, 2......，，为数据序列号。

    B',B';,S,,T，的单位为nT

8.3.1.2 航磁仪的地面静态噪声水平S，评价分级((2次/秒采样率):

    一级 S,-<0. 01 n'I'
    二级 S.=0.011̂ 0.03 nT

    三级 S.=0.0:1̂ 0.1 nT

    四级 孔)。.1 nT

8.3.2 航磁仪系统的动态噪声水平S;

8.3.2.1 航磁仪系统在测线上测量飞行条件下，采样间隔为。. 5 s时，取整条测线的数据(舍掉水平梯

度>100 nT/km异常上的测点值)按下式汁算S，值，用以评价每条测线的航磁测量数据质量1

式中

况二~之
      F乍C

B, . T

“一_1n客B,

1n_1}(B,一”’
4式_1+6T，一4T +T,_

(11

(13)

。为参加计算的测点数;B为第i点上磁测数据T，的四阶差分值

2.2 航磁数据质量的评价:按所用航磁仪S，的大小分为四级，由式(11)计算，其分级标准为:

一级 S,砚8.。S,

二级 S,=8.1-14. 0 S.

三级 S,=14.1̂-20.0凡

四级 S,>20.0 S(四级为不合格资料)
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8.3.3 测量飞行高度的评价

8.3.3.1综合性和专属性矿产航磁测量时，飞行高度的评价由平均离地高度瓦R表示，也可统计全测
区离地高度分组出现的频数及所占百分数。

        平均离地高度aR的计算公式为:

AhR一1 }Ahs ......................... 14 14)

式中:Ah.— 采样点i上的雷达高度值;

    Ah二及面;的单位为m。
        N- 采样点总数。

    b 计算各高度组内出现的百分数，可绘出正态分布曲线。并统计符合设计中规定的飞行离地高

度的百分比W:

                                            W = n/N% ··········“··········”··..⋯ ⋯ (巧 )

式中:n— 符合设计书规定的飞行离地高度出现点数;

      N— 采样总数。

8.3-3,2 区域性和油气航磁测量飞行高度，按海拔飞行高度Ah二进行统计表示，统计方法与8.3.3.1

相 同。

8.3.4 导航精度的评价:在航迹恢复后，计算全测区测点偏离预定测线位置的平均偏航距A和各偏航

距组(如每50 m为一组)内出现的频数所占有百分比，用以评价导航质量。
    a. 平均偏航距A的计算公式

，一1rE,TV F,.“， .......·.···········⋯ ⋯. “(16)

式中:8,— 采样点(测点)i上的实际偏航距;

      N— 采样点总数;A,S，单位为mo

    b. 统计超过5.7.5中规定的偏航距点数和所占有百分数。
B-3.5 定位精度的评价:各导航定位系统均有自己的理论定位精度，但实际使用的定位精度需要测定，

并作出评价。

8.3.5.1 静态定位精度的测定与计算:静态定位精度可通过飞行基地某固定点位连续观测(大于

30 min)，此种观测属等精度条件下的重复测量。根据收录该固定点的观测坐标数据，求出静态定位精度
S,，按设计书中定位要求评价。S，的计算公式为:

S._}..1 _7,‘二一:)2
      勺 iv一 1,，-

····..⋯ ⋯ ‘二 。··⋯ (17

式中:x;— 表示第i次某固定点上定位系统的坐标观测值;

      x 为诸x，的算术平均值;i=1,2...N;X;,X的单位是me

      N— 参加计算总数。

    用上式对北向及东向坐标数据(或经、纬度数据)，分别求其精度Spx和Spy值。也可用北向和东向坐

标合成的径向;统计定位精度。

8. 15.2 动态定位精度的测定与计算:在测区内(或附近)选择地物明显的某已知坐标的点状标志(如

国家测绘三角点、古塔、桥等)，在航磁测量期间，飞机定期或不定期的在此点状标志上空，由所用导航定

位系统观测其坐标位置，并同时进行照相(或录相)，在经过飞机姿态影响校正后，求出该标志点上每次

定位的坐标值，用式(18)计算动态定位精度S.

S__11.7.。二一、，)2
      勺

“⋯ ⋯ ”·····⋯ ⋯. (18

式中:x— 为已知标志点上坐标值;
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      X;— 为第i次在已知标志点上空导航定位系统观测坐标值;

      i=1,2""""̂N;X,X，的单位为m,

用式(18)求出定位北向精度S_、东向精度S。或径向r的精度。
8.3.6 航磁测量总精度的评价

    航磁测量的总精度是由航磁仪系统的观测误差及各项校正不充分或不准确等误差的总和。测量总
精度计算是在经过各项校正和调平后，切割线与测线交点上磁场差值之均方差。来衡量。其计算公式如

下 :

2n;},s? ⋯ 。.。。.。⋯ 。·.⋯ 。....⋯ (19 )

式中:8,— 为第i个切割线与测线交叉点上磁场差值。

      n— 为参加计算的切割线与测线交叉点个数。

      a,0，的单位为nT.

    计算总误差(a)时，允许舍掉磁场梯度较大(在设计的平面定位误差8,范围内，交又点处磁场变化

?3了厄。者)、而且磁场差值>3}' -2。的交叉点。其余的交叉点均应参与。的计算1’。

  注:1)例:当设计的。=2 nT,8*=140 m(表2和表3)时，允许舍掉磁场梯度>3 V a/a}一8. 4 nT/140 m=

      60 nT/km，且磁场差值>3 V叮 e=8.4 nT的交叉点。

成果报告

9.1 成果报告应按勘查项目的任务编写，一个项目编写一份报告。进行多年性工作的项目 除在全部工

作结束时编写最终成果报告外，并应在每年年终或工作的某些阶段编写年度或阶段性报告

92 成果报告的编写必须以质量验收合格的资料为依据，应在定址和定性解释基础上经过与地质、化

探、遥感及其他物探资料充分的综合研究分析后进行。

9.3 编写成果报告应在全面深入地撑握实际材料情况下，分析和概括规律.形成一定认识后，有依据、

有分析的解释推断基础上编写。

9.4 成果报告要立论严谨，要敢于突破前人的认识，观点明确，围绕主要地学任务，对处键问题IM述要

清楚，结论要有充足的地球物理依据。

9.5 报告要文字简练，层次分明，文图呼应，术语标准

9.6 成果报告应包括下列主要内容:(参考附录D)

    a. 概括介绍工作目的与任务完成情况;

    b. 工作方法及质量;

    c. 地质、地球物理物特征;

    d. 工作成果:

    e. 结论与建议。

9.了 成果报告的附图(参考附录D)

9.7门 综合性航磁测量成果报告和专属性航磁测量成果报告附图

9.了.1门 航磁测量基础图件:

    a. 航磁测量剖面平面图;

    b. 航磁测量等值线平面图;

    c. 航磁测量测网分布图;

    d. 航磁测量飞行高度图。

9.7.1.2 航磁测量数据换算图件，可任意选择在解释中作用最大效果最好的作为附图

9.7.1.3 航磁测量解释图件有:

    20
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    a. 推断岩性地质图;

    b.推断地质构造图;

    c 异常分类及找矿远景预测图，

    这三种解释图可以合并为一张或二张，但应包括其内容。

    d. 根据专属性航磁任务可编制其他解释性图件。

9.7.2 区域性航磁测量成果报告和油气航磁测量成果报告的附图
9.7.2.1 航磁测量基础图件:

    a. 航磁测量剖面平面图;

    b. 航磁测量等值线平面图;

    c. 航磁测量测网分布图;

    d 航磁测量飞行高度图。

9.7-2.2 航磁测量数据换算图件:

    a.磁性体最小深度图

    b. 其他数据换算图件，任意选择效果好，作用大的作为报告附图。

9.7-2.3 航磁测量解释图件:

    a. 推断基底深度图;

    b 推断基底岩相分布图;
    c. 推断区域地质构造图;

    d. 局部构造异常及油气远景预测图;

    。. 根据具体地质任务和条件而编制的其他解释图。

9.8 成果提交

9.8.1航磁测量任务完成后，应向资料管理部门提交经过验收合格的原始资料和评审通过的成果报告

和图件。

9.8.2 提交的成果报告和图件，必须按有关规定印刷。
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附 录 A

国际地磁参考场((IGRF)及地磁正常场校正

                (补充件)

A1 国际地磁参考场(IGRF)

    IGRF能较好地表示地磁场的分布特点。因此，规定统一采用IGRF对航空磁测数据进行地磁正常

场校正或地磁正常场水平梯度校正。

    1965年 10月在华盛顿召开的‘·地球基本磁场的描述”国际会议上，通过了用地磁场球谐分析模型

作为1965.。年代的国际地磁参考场((IGRF)。后经国际地磁学和高空物理学会执行委员会及世界地磁

测啧部的承认，同意将IGRF作为世界通用主要磁场标准。其后国际会议对IGRF又先后作了三次修改

补充.并决定今后对模型中的高斯系数不再修改，且每五年通过年变率调整一次模型。

A2 地磁场的球谐表达式

    假定地磁场是位场，并且只有内源场，外源场为零，则地磁场的各分量为:

X一J .:J(子)“〔、;。一“+、;·‘一“〕_ddOp0(一“，

Y一客瘩{Y”’U7〔9oinmsing(g,'s“一、'cosn?A)p,' (cosB)
Z一尽息一(·+‘，(子)’十’Cg:一‘+”:·‘一“〕，:‘一“，一’二”.’“‘)

    弋(A1)使用的是地心坐标系，a是参考球的半径，a-6 371.2 km;，是从地心算起的径向距离刃是

地J 4'长纬度(0=901-lp) ,0是地理纬度;A是从格林威治算起的地理经度，川(cosB)是schmidt准正交n

阶，)次缔合勒让德(Legendre)多项式;g" , h.'是球谐系数或称高斯系数.查表A可得。式中p-,(coso)函

M'h是r主洋定 义的 :

p,'(cos))一2" EE=(生- rn) ; (1二cos'B)0'l!   d"-"'(COs一(一二1),
          (n+ m)! / dcos61- ""

⋯ ⋯ (AZ )

式弓
1  m = 0

(2  m> I

Q 国际地磁场参考场(IGRF)1990. 0模型

    IGRF1990.0模型考虑了地球的扁率，它的有效使用期为1990. 0̂-1995. 0，它包括地磁主要场和预

;hh} (I 1长期变化模式.当阶次，=nr=10 E付，由前80个球谐系数来调整IGRF1990. 0模型，系数见表A

AQ 地磁正常场的校正

    a. 按地磁球谐表达式(All编出程序;

    b. 采用表A中提供的国际地磁参考场((IGRF)模型系数，代入后进行计算;

    c 按给出的测区内控制点经纬度(或测线某些点上实测经纬度值)，计算出具体的IGRF值;

    d. 根据i十劝出的测区内控制点处的IGRF值 按测线内插出每个采样点处的IGRF值(叭z).‘见
S.1.于从

。. 当编制航V8 LT图时 每个采样点实测值T,‘中减掉7';=值;

f. 当编制航磁了’图时，T,'仇不减掉T,值。
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表 A1

工)GRF
IGRF系数

月 争几 1945 1950 1955 1960 1965 1970 1975 1980 1985.1990 1990̂ -95

g    1   0 一 30 594一 30 554一30 500一30 421一30 334一30 220一30 100-29 992一 29 873- 29 775 18.0

g    1   1 一2 285 一 2 250 一 2 215 一 2 169 一2 119 一2 068 - 2013 一 1 956 一1 905 一 1 851 10.6

h    1   1 5 810 5 815 5 820 5 791 5 776 5 737 5 675 5 604 5 500 5 411 一16.1

g    2   0 一1 244 一 1 341 一 1 440 一 1 555 一1 662 一 1 781 一 1 902 一 1 997 一 2 072 一2 136 一12.9

g    2   1 2 990 2 998 3 003 3 002 2 997 3 000 3 010 3 027 3 044 3 058 2.4

h    2   1 1一1 702 一 1 810 一 1 898 一 1 967 一2 016 一2 047 一 2 067 一 2 129 一2 197 -2 278 一15.8

9    2   2 1 578 1 576 1 581 1 590 1 594 1 611 1 632 1 663 1 687 1 693 0.0

h    2   2 477 381 291 206 114 25 一 68 一200 一 306 一 380 一 13.8

g    3   0 1 282 1 297 1 302 1 302 1 297 1 287 1 276 1 281 1 296 1 315 3. 3

9 3   1 一 1 834 一 1 889 一 1 944 一1 992 一2 038 一 2 091 一 2 144卜2 180一2 208 一 2 240 一6.7

h    3   1 一 499 一476 一462 一 414 一 404 一 366 一333 一 336 一 310 一 287 4.4

9    3   2 1 255 1 274 1 288 1 289 1 292 1 278 1 260 1 251 1 247 1 246 0.1

h    3   2 186 206 11  216 224 240 251 262 271 284 293 1.6

g    3   3 913 896 882 878 856 838 830 833 829 807 一5.9

h    3   3 一 11 一 46 一 83 一 130 一 165 一 196 一 223 一252 一297 一 348 一 10.6

9    4   0 944 954 958 957 957 952 946 938 936 939 0. 5

g    4   1 776 792 796 800 804 800 791 782 780 782 0.6

h    4   1 144 136 133 135 148 167 191 212 232 248 2.6

g    4   2 544 528 510 504

479i I  461
438 398 、361 324 一 7.0

人 4   2 276 一 278 一 274 一278 一269 一 266 一 265 一 257 一249 一 240 1.8

9 4   3
!

}121
l

  一 408 一 397 一394 一390 一 395 一 405 一 419 一424 一 423 0.5

h    4   3 一5苏 一37 一 23 3 13 26 39 53 69 87 3.1

g    4   4 304 303 290 269 252 234 216 199 170 142 一 5. 5

人 4   4 一 178 一 210 一 230 一255 一269 一 279 一 288 一 297 一297 一299 一 1. 4

g    5   0 一 253 一 240 一 229 一222 一219 一 216 一 218 一 218 一214 一211 0.6

g    5   1 346 349 360 362 358 359 356 357 355 353 一0.1

h    5   1 一12 3 15 16 19 26 31 46 47 47 一0. 1

23
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续表 A1

DGRF IGRF系数

几 刃 改 1945 1950 1955 1960 1965 1970 1975 1980 1985 1990 1990- 95

g   5   2 194 211 230 242 254 262 264 261 253 244 一 1.6

h    5   2 95 103 110 125 128 139 148 150 150 153 0.5

9    6   3 一20 一20 一 23 一 26 一 31 一 42 一59 一74 一 93 匕111 一 3.1

h    5   3 一67 一87 一 98 一117 一 126 一 139 一 152 一 151 一154 一154 0.4

g    5   4 一 142 一 147 一 152 一156 一 157 一 160 一 159 一 162 一164 一166 一 0.1

h    5   4 一 119 一 122 一 121 一 114 一 97 一91 一83 一 78 一 75 一 69 1. 7

g    5   5 一82 一76 一69 一 63 一 62 一 56 一49 一48 一 46 一 37 2.3

h    5   5 82 80 78 81 81 83 88 92 95 98 0.4

g    6   0 59 54 47 46 45 43 45 48 53 61 1. 3

g    6   1 57 57 57 58 61 64 66 66 65 64 一 0.2

h    6   1 6 一 1 一 9 一 10 一 11 一 12 一13 一 15 一 16 一 16 0.2

9    6   2 6 4 3 1 8 15 28 42 51 60 1.8

h    6   2 100 99 96 99 100 100 99 93 88 83 一 1. 3

g    6   3 一 246 一 247 一 247 一237 一 228 一 212 一 198 一 192 一185 一 178 1.3

h    6   3 16 33 48 60 68 72 75 71 69 68 0.0

9    6   4 一 25 一 16 一 8 一1 4 2 1 4 4 2 一 0.2

h    6   4 一 9 一 12 一 16 一 20 一 32 一 37 一41 一 43 一 48 一 52 一 0.9

g    6   5 21 12 7 一2 1 3 6 14 16 17 0. 1

h    6   5 一16 一12 一 12 一 11 一8 一 6 一 4 一 2 一 1 2 0. 5

g    6   6 一 104 一 105 一 107 一 113 一111 一 112 一 111 一 108 一 102 一 96 1.2

h    6   6 一 39 一30 一24 一 17 一7 1 11 17 21 27 1.2

9 7   0 70 65 65 67 75 72 71 72 74 77 0.6

g    7   1 一 40 一 55 一56 一56 一 57 一 57 一 56 一 59 一 62 一 64 一0. 5

h    7   1 一 45 一 35 一 50 一55 一 61 一 70 一 77 一 82 一83 一81 0.6

9    7   2 0 2 2 5 4 1 1 2 3 4 一 0. 3

h    7   2 一 18 一 17 一24 一28 一 27 一 27 一 26 一 27 一 27 一 27 0.2

8    7   3 0 1 10 15 13 14 16 21 24 28 0. 6

24
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续表A1

  DGRF IGRF系数

介 刀 艺 1945 1950 1955 1960 1965 1970 1975 1980 1985 1990 1990̂ -95

h    7   3 2 0 一4 一 8 一 2 一 4 一5 一 5 一 2 1 0.8

g    7   4 一 29 - 40 一 32 一32 一26 一 22 一 14 二12 - 6 1 1.6

h    7   4 6 10 8 7 6 8 10 16 20 20 一0.5

9    7   5 一 10 一7 一 11 一 7 一 6 一2 0 1 4 6 0.2

h    7   5 28 36 28 23 26 23 22 18 17 16 一 0 2

g    7   6 15 5 9 17 13 13 12 11 10 10 0.2

h    7   6 一 17 一 18 一 20 一18 一23 一 23 一 23 一 23 一23 一 23 0.0

9    7   7 29 19 18 8 1 一 2 一5 一 2 0 0 0.3

h    7   7 一 22 一 16 一 18 一17 一 12 一 11 一 12 一 10 一 7 一 5 0.0

g    8   0 13 22 11 15 13 14 14 18 21 22 0.2

g    8   1 7 15 9 6 5 6 6 6 6 5 一0.7

h    8   1 12 5 10 11 7 7 6 7 8 10 0. 5

g    8   2 一8 一 4 一 6 一 4 一4 一 2 一 1 0 0 一 1 一 0.2

h    8   2 一 21 一22 一 15 一 14 一 12 一 15 一16 一 18 一 19 一 20 一 0.2

g    8   3 一5 一 1 一14 一 11 一 14 一 13 一 12 一11 一 11 一 11 0.1

h    8   3 一 12 0 5 7 9 6 4 4 5 7 。.3

9    8   4 9 11 6 2 0 一3 一 8 一 7 一 9 一 12 一 1. 1

h    8   4 一 7 一 21 一23 一 18 一 16 一 17 一 19 一22 一 23 一 22 0.3

g    8   5 15 10 10 8 5 4 4 4 4 0.0

h    8   5 一 8 3 4 4 6 6 9 11 12 0.4

g    8   6 一 10 一13 一 7 一 5 一1 0 0 3 4 4 一 0. 1

h    8   6 18 17 23 23 24 21 18 16 14 11 一 0. 5

g    8   7 7 5 6 10 11 11 10 6 4 3 一 0. 5

h    8  - 7 3 一 4 一 4 1 一3 一 6
一10 一 13 一 15 一 16 一 0.3

g    8   8 2 一 1 9 8 4 3 1 一 1 一 4 一6 一0.6

h    8   8 一 11 一 17 一13 一20 一 17 一 15 一 17 一 15 一 11 一 11 0.6

a   9  0 5 3 4 4 8 8 7 5 5 4 0.0

25
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续表 Al

1)GRF IGRF系数

n 即 况 1945 1950 1955 1960 1965 1970 1975 1980 1985 1990 1990~ 95

9 9 1 一 21 一 7 9 6 10 10 10 l0 10 l0 0‘0

h 9 1 一 27 一 24 一11 一 18 一22 一 21 一 21 一21 一21 一 21 0.0

9 9 2 l 一 1 一 4 0 2 2 2 1 1 1 0.0

人 9 2 l7 19 12 l2 l5 16 16 16 15 l5 0.0

9 9 3 一 11 一 25 一 5 一 9 一 13 一 12 一 12 一 12 一 12 一 12 0.0

h 9 3 29 12 7 2 7 6 7 9 9 l0 0.0

9 9 4 3 l0 2 1 1O l0 10 9 9 9 0.0

h 9 4 一9 2 6 O 一4 一4 一 4 一5 一6 一6 0.0

9 9 5 l6 5 4 4 一1 一 l 一 1 一3 一3 一4 0 0

h 9 5 4 2 一 2 一 3 一5

一5
一 6 一6 一6 0.0

9 9 6 一3 一 5 1 一飞 一 1 0 一 ] 一 上 一1一�1一1 0.0.

人 9 6 9 8 10 9 l0 l0 l0 g 9 9 0.0

9 9 7 一 4 一 2 2 一2 5 3 4 7 7 7 0.0

人 9 7 6 8 7 8 l0 11 1l 10 9 9 0.0

9 9 8 一 3 3 2 3 l 1
1 0 O

人 9 8 1 一 11 一 6 0 一4 一 2 一 3 一7 一 7 0。0

9 9 9 一4 8 5 一 1 一2 一 1 一 2 一 5 一5 一 6 0 0

h 9 9 8 一 7 5 5 l l 1 夕 2 2 0 0

9 10 0 一 3 一 8 一 3 l 一2 一 3 一 3 一 4 一4 一4 0.0

9 10 1 1l 4 一 5 一 3 一3 一3 一 3 一 4 一 4 一4 0.0

h l0 1 5 13 一 4 4 2 l 1 1 1 1 0 0

9 10 2 1 一 l 一 1 4 2 2 2 2
    }�一

0.0

h 1O Z 1 一 2 0 l l 1 1
{

}
〔) 0 0.0

9 10 3 2 l3 2 0 一5 一5 一5 — J 一 5 一 5 0.0

人 10 3 一 20 一 10 一 8 0 3 3 3 3 3 0.0

9 10 4 一5 一4 一3 一 1 一2 一1 一2 一 夕 一 2 一2 0.0

h l0 4 一1 2 一 2 2 6 4 4 6 6 6 0.0
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续表 A1

1几RF IGRF系数

月 刀 1 1945 1950 1955 1960 1965 1970 1975 1980 1985 1990 1990--95

g    10   5 一 1 4 7 4 4 6 5 5 5 4 0.0

h    10   5 一6 一 3 一4 一5 一 4 一 4 一 4 一亏 一 4 一 4 0.0

g    10   6 8 12 4 6 4 4 4 3 3 3 0.0

人 10   6 6 6 1 1 0 0 一 1 n 0 0 0.0

g    10   7 一 1 3 一 2 1 0 1 1 r1 1 0.0

h    10   7 一4 一 3 一 3 一1 一2 一 1 一 1 一 1 一 1 一 1 0.0

g    10   8 一 3 2 6 一 1 2 0 0 2 2 2 0.0

h    10   8 一 2 6 7 6 3 3 3 4 4 4 0.0

g    10   9 5 10 一 2 2 2 3 3 3 3 3 0.0

人 10   9 0 11 一 1 0 0 1 1 0 0 0 0.0

g    10  10
_ 弓 3 0 0 0 一 l 一 1 O 0 1。。

h    10  10 一2 8 一 3 一 7 一6 一 4 一 5 一 6 一6 一 6

        附 录 B

飞机磁场的硬件补偿方法

        (参考件 )

Bi飞机磁场数学表达式

    飞机磁场由恒定场、感应场和涡流场构成。在飞机平飞时，其感应场和恒定场的数学表达式见式

(BD :

AT一合To(一+a2,)一‘sin2B+7'n(azz ̀ a�)一‘一“+T, (a.3+a12 )sin，一，coso+
T. (a;n+a�)sinlcoslsinO十H,cosIsinO+Hycos]cos6+H,sinI+T. (a,，一a� )sin'I+

Toau=Asin2B+Bcos'B+(a.+co)oos9+(Ao+D,)sinO+ago+a"a+K ⋯⋯(Bl)

式中 :A=

        B =

          a.=

      Co一

        A}=

        D =

al

合To(a,,+·)COST;
T, (a,:一al,)CoS21;

T, (a:+a,,)sinlcosl;

Ih.COSI ;

T, (a�+a� )sinIcosI;

刀 COSI:

H_sinl;

27
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a "o=T. (a,:一a�)sin'1;

K = Toa n ;

H-H_H,:恒定场的三个分量;
a}....... a33:感应场系数;

9:飞机航向角;

1:地磁倾角。

B2 对电子补偿器的要求及安装

B2.1 电子补偿器应具备同时补偿飞机的恒定磁场和感应磁场的功能。主要性能不低于下述指标:

    a. 仪器稳定性:恒定场簇。3%，感应场(loo

    b. 时间常数:(250 ms

    c. 补偿精度:当航磁测量总精度为2. 0 nT时，水平场最大剩余值地面补偿<1. 0 nT，空中检查<

2. 0 nT;垂直场最大剩余值<1. 0 nT(当倾角15。时)，品质因数FOM镇15。当航磁测量总精度改变时，

按6.5.5. 2要求。

B2.2 电子补偿器的灵敏元件安装要求是:

灵敏元件在航磁仪探头处产生的磁场必须均匀。

灵敏元件的坐标与飞机纵、横轴一致。即x轴与习机的机翼轴线平行，正方向为左机翼一侧;Y

氏

阮

轴与飞机的机身纵轴一致，机头为正方向;Z轴垂直向下。

B3 飞机磁场的补偿方法与程序

B3.1 在具体补偿飞机磁场时，划分为水平场补偿和垂直场补偿两种。公式(B1)中的系数A,B,ao,Co.

Ao,D_a'。及a '}o即是补偿的内容，它们分别对应XY,XX,Y,X,aZY,aZX,Z及aZZ等项。前四项为水

平场补偿，后四项为垂直场补偿。水平场与垂直场补偿分开进行。

B3.2 水平场补偿
B3.2.1 水平场补偿一般采用飞机在地面取值，地面补偿、空中检查的方法。

B3.2. 2 地面补偿点(中心点)的选择:在跑道上或停机坪附近，选择磁场梯度小于。. 5 nT/m,范围大

于 1 m',

B3.2-3 地面滑行取值:飞机上的一切仪器设备均处在工作状态，并且同空中飞行测量完全相同，探头

对准中心点，飞机发动机转速也应达到空中飞行时的转速。依次在00,450,900,1350,1800,2250,2700,

3150等八个方位上，并重复第一个方位上取值:记录下每个方位时的磁场值和取值时间。并记下航磁仪
探头偏离中心点的方向和距离。

B3.2-4 计算补偿值:在计算之前，先进行日变校正，必要时进行位置校正。设在八个方位上的磁场值

为To,T<�T,o,T-,T,eo,Tz3.3,T3,o,T33s等，则

Y一合(T。一Y1eo)

X一合(Ts。一T3,a )

XX一告(Ts。十T2,。一T。一T_)

XY一告(T,c+Tzz:一二315一二135 )

(B2 )

(B3 )

(B4)

(B5)

B3. 2. 5 地面补偿:按照计算出的补偿值，飞机推到实际补偿方向上，同时观察航磁仪记录，加进补偿
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值。

        x项:在90。方向上计算值为正值时加负值;计算值为负值时加正值。

    b.  Y项:在0.方向上，计算值为正值时加负值;计算值为负值时加正值。
        XX项:在90。或2700方向上，计算值为正值时加负值;计算值为负值时加正值。

    d.  XY项:在45。或2250方向上，计算值为正值时加负值，计算值为负值时加正值。

B3.2.6地面滑行检查:按照地面滑行取值的位置，在八个方位上加上补偿器，记录航磁仪测量的值，
如果记录的偏向差值(八方位最大差值)不满足设计要求，应再重复B3. 2. 3列 B3.2. 5，使之达到要求为
止 。

B3.2.7 空中检查:选一平静磁场区并确定中心点，飞行测量八个方向通过中心点，测量时仪器均打

开，空中不做任何调整。落地后，对八个方向通过中心点上的值进行磁日变、地磁正常场水平梯度和垂直

梯度以及航迹校正后，偏向差值若不满足设计要求，应重新进行地面补偿，直至达到要求。

3 垂直场补偿

3.， 垂直场补偿采用空中取值，空中补偿和空中检查的方法。此项补偿一般均与B3. 2. 7空中检查

B3
B3
合并进行。

B3. 3.2 空中取值:将仪器全打开，加上补偿器。

    a. 在90。方向上做动作:依次平飞、左倾150、平飞、右倾150、平飞。

    b. 在270。方向上做动作:依次平飞、右倾150、平飞、左倾150、平飞。

    c.在00方向上做动作:依次平飞、俯冲、平飞、上仰、平飞、俯冲、平飞、上仰、平飞。

    d. 在1800方向上做动作:依次平飞、上仰、平飞、俯冲、平飞、上仰、平飞、俯冲、平飞。

B3.3.3 计算垂直场补偿值:在空中即时进行。
    a. 计算垂直恒定场z值:公式为

z一Kz合(T,p.}R[+T2-V O )

(注:K:值应事先算好);

(B6)

式中:Kz =
sinI

sin(I一 M )一 sinI

式中:考— 飞机飞行时的左倾及右倾角度。

    b. 计算垂直感应场值:公式为

90"r}侧一 T 27.'V* ) (B7)扣azx =

az二一合(T,.pR，一Tieo·上。， (B8 )

s3. 3. 4 空中补偿:

        对z值的补偿:900方向左倾或2700方向右倾，与平飞磁场值之差为正值时，则平飞时加补偿值
为正值;为负值时，则平飞时加补偿为负值。

    b， 对azy及aZX值的补偿:计算值为正时，azx在900方向，左倾补负值;aZY在00方向，俯冲时

补负值。反之补正值。

        当aZX值及aZY值较小(小于0. 3 nT)时，可以不补。

    d.  aZZ值在中纬度((300̂-600)地区，一般都比较小，可不补。
B3.3.5 空中检查:按B3. 3. 2中的飞行动作进行重复，如果补偿结果不满足设计要求，则应重新补偿，
直至达到要求。
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        附 录 C

航空磁测工作设计编写提纲

          (参考 件)

C1 工作任务

    根据任务书要求说明工作地区进行航磁测量工作的意义。简述测区的范围、主要地质任务、测量比

例尺、测量面积、工作量及飞行小时。说明执行任务所用机场、机型、仪器型号、导航定位方法、测区全年

气象特点等。提出野外工作时间、室内编图时间、成果报告编写时间及图件的种类。附小比例尺测区布

置图(包括历年航磁测区衔接或重复情况)。

C2 测区地质、地球物理及地球化学特点

    说明测区及毗邻地区地质、地球物理研究程度;综述地层、构造、火成岩、主要矿产特点及物化探成

果;列举有关岩(矿)石磁性参数特点并附岩(矿)石磁性参数表，进行分析。分析构造层、岩体、断裂的航
磁特征，论述开展航磁测量工作的基础和前提 在条件允许的情况下，通过模拟正演不同地质构造，岩

体、断裂和矿体(田)上可能的航磁异常，估计可分异常的幅值、面积、平面形态、干扰异常强度及特征等，

预测在构造、填图及找矿方面或解决其他探测对象的可能效果。

C3 工作方法及工作质量要求

C3.1 测区布置及技术方案:包括测量参数、测区范围、测线方向、测量比例尺、飞行高度、导航定位等

的选择与确定

C3.2 测量技术方法与质量要求:包括飞行测量、数据采集内容与采样率的确定;航磁测量系统、导航
定位系统、磁补偿系统、数据收录系统等仪器工作;磁日变观测、岩(矿)磁参数测定等要求;论述技术关

键问题及技术措施与对策;各项质量要求、测量总精度的估计、误差分配与控制等。

C33 测量数据的处理与图件编制:包括数据予处理及正式处理工作要求;各项校正;正式图件编绘、

资料编录;各项质量评价与计算等。

C3.4地质解释与报告编写:包括地质、化探、遥感及其他物探资料的收集和分析;磁场换算处理要求;
局部异常研究(必要时的野外查证工作);地质解释方法选择;成果报告编写要求等。

C4 技术经济指标及生产计划安排

C4.1 根据机型、机场至测区距离、地形、气象及导航定位方法等条件，制定生产计划安排，若使用两个

以上机场，则应估计转场时间。

完成任务的人员编制、职责与分工。

主要仪器设备及其他装备。

完成任务计划投资预算。

提交成 果的内容与时间

门

了
﹄

，
口

月

﹃

 
 
 
 
 
 
 
 

…

月
﹃

月
q

月
月

厂

」

C

C

C

C
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          附 录 D

航空磁测成果报告编写提纲

          (参 考件 )

综合性航磁测11和专属性矿产航磁测t成果报告提纲

序言

1 简要说明航空磁测工作的任务与目的;使用仪器型号和飞机型号。

2 说明测区行政位置、边角地理坐标以及测区历年来航空物探测区衔接关系。(附小比例尺插

DI
DI.1
叫
Dll图)。
D1.1. 3 野外飞行测量及室内工作时间。任务完成情况(可用图表说明)。如变动计划或未完成任务，应

详细说明原因。

Dl.1.4 成果简述

DI. 1. 5 队的组成人员及分工和职责。

D1.2 工作方法和测量质量说明.应尽可能地附上各种图表和统计资料。

D1.2.1 说明测区布置是否得当(包括测区范围、测线方向和测量比例尺)。

D1.2.2 扼要介绍工作区航磁测量方法并论述使用方法的合理性。

D1.2.3 飞行定位质量及评述(包括飞行高度和导航定位)。

D1.2.4 仪器工作质量及评述(包括仪器记录质量情况，各种因素对仪器记录的影响及其消除方法)。

D1.2.5 资料整理及编图质量及评述

Dl. 2.6 测量总精度的评价

D1.2.7 简述野外异常查证的方法及质量(包括岩矿磁性参数测定的精度)。

D1. 3 地质和地球物理概况

D1.11 区域地质概况，着重论述与寻找矿产或与探测对象有关的地层、火成岩、构造和矿产等。

D1.3.2 测区的地球物理特征。阐明完成地质任务的前提和干扰因素。

D1.13 以往地质、物化探研究程度及对这些工作的评价。

D1. 4 工作成果

n1 .4. 1 航磁所反映的地质构造，根据磁场特征，结合地质、遥感及其它物化探资料，对本区的地质构

造现象和问题提出看法.井编制航磁解释图件。

D1.4.2 局部异常的推断解释:对局部异常应作定性解释和定量计算，对于找矿有希望或与探测对象

有关的异常应重点阐述。当异常较多时，应重点阐述典型异常，并附《航磁异常解释推断一览表》。

D1. 4. 3 区成成犷特征和矿产远景预测，划分找矿远景区，编绘“异常分类和找矿预测图”。

D1. 5 结论和建议:对航磁主要技术成果和主要地质成果作概括性的论述，提出今后对测区地质、物探

工作的建议

D2 区域性航磁测量及油气航磁测量成果报告提纲

D2.1 序言

D2.1.1 简述航空磁测的任务与目的，使用仪器的型号和飞机型号

D2.1.2 测区行政位置边角地理坐标、区域性物化探研究程度及与历年航空物探测区的衔接关系(附

小比例尺测区位置图，主要物化探研究程度插图)。

D2.1. 3 野外飞行测量及室内工作时间。完成任务情况(可用图表说明)。如果变动计划或未完成任务，

应详细说明原因。

                                                                                                                                                          31
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D2.1. 4 成果简要叙述。

D2.1. 5 队的组成人员和职责。

D2. 2 工作方法及测量质量评述。

D2. 2.1论述测线方向、测量比例尺、飞行高度的选择，测线衔接等。
D2. 2. 2 扼要论述使用的航磁测量方法技术的合理性。

D2.2.3 飞行定位质量及评述(包括飞行高度和导航定位)。

D2. 2. 4 仪器工作质量及评述。

D2.2.5 资料整理及编图质量评述，全区测量总精度评价。

D2.3 地质和地球物理概况

D2. 3.1 测区内区域性地质和地球物理研究程度。

D2.3.2 区域沉积建造特点，区域构造及岩浆活动分布规律。

D2.3-3 测区内沉积岩、变质岩、火成岩和各种岩、矿石的物性特征;区域构造物性界面的划分及综合

物性参数和确定。

D2.3.4 测区内或附近油、气显示情况，以往研究者对测区油、气远景方向的主要看法和论点。

D2.4 工作成果

D2.4. 1 典型磁场的分析

D2.4.1.1 论述在测区内或者邻近地带已知地区，选择典型岩体、地层、构造或矿体等，在磁场内的显

示特点。结合类似地区的规律，确定测区内航磁的定性解释标志和原则。

D2. 4.1. 2 结合上述定性解释标志，根据岩石和矿石的物性资料，对典型磁场进行数理分析，正演模

拟，揭示航磁特征与地质现象间的关系。

D2.4.2 区域磁场的解释推断

D2.4.2.1 根据航磁磁场特征，将测区磁场分为若干单元进行区域解释。

D2. 4. 2. 2 对编制的换算图件所显示的特点，进行必要解释说明。

D2.4.3 综合推断成果

D2.4.11 依据航磁成果，结合地质及地面物化探资料进行综合解释，论述所划分的地质构造单元的

主要特点及相互关系。

D2.4.3.2 区域构造格架特征。

D2. 4. 3. 3 含油、气及其他矿产远景评述。

D2.5 结论和建议:简要指出航磁测量的主要技术成果和地质成果，提出对今后地质和物化探工作的

建议。

          附 录 E

对GPS导航定位的有关规定
          (参考件 )

El  GPS接收机的安装

El. 1 接收天线必需安装在飞机机体外壳上方，要求对空通视条件好，避开飞机结构对导航星信号的

阻挡，安装处机体表面的不平度小于。. 5 m，防止漏雨。

E1.2 主机安装在仪器柜内或其他地方均可，但必需避震。

E1.3 控制显示器必需安装在前舱便于操作观察处。

El. 4 供电源必需用稳压电源，不可直接使用飞机电源。

    32
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E2  GPS工作状态的通电检查应按以下步骤进行

E2.1 先检查各部联接可靠，供电电压情况。

E2. 2 接通电源后，应检查EL(仰角)，SN(信噪比),PDOP,SWCH(二维与三维转换值)四个阀值的设

置(如果能让用户设置的话)是否正确。

E2.3 如果GPS显示的时间不对，必需人工输入时间，应准确到分。

E2.4 如果GPS显示的原始位置不对，必需人工输入位置，应准到分。

E2. 5经以上步骤，在几分钟内应能定位，如不能定位，应检查排除故障。
E2.6 定位后观察坐标值，必需符合其精度指标。
E2.了 试设置一条航线，检查偏航距及待飞距必需正确。

E2.8 运行数据收录系统，采集若干次数据，经回放换算，位置值和时间必需正确。

E3 输人飞机场坐标

    在一个测区内开工前，把本场及被确定为备用和迫降用的机场的坐标输入GPS内。

E4 架次测量飞行应按以下步骤进行

E4.1 起飞前，必须检查已输进GPS的当日飞行计划(含备用计划)的各测线编号、端点坐标准确无误，

检查各测线末端点至下一条测线的距离、航向准确无误。

E4. 2 飞机滑出停机坪前应确认GPS处于定位状态。

E4.3 当机场离第一条测线进人端较近时，可以设置第一条测线的航迹，用GPS提供的进入测线导航

信息。

E4. 4 当机场离第一条测线较远时，可以先设置从机场到第一条测线进入点的航迹，引导飞机到进入

点;到离进入点 3̂-5 km时，设置第一条测线的航迹，由GPS引导进入测线。

E4. 5 在测线上应尽量保持GPS的偏航距指示为近零飞行。

E4.6 在测线上应定时观察待飞距;在飞完一条测线后飞机转弯时，立即设置下一条测线进入点，以新

的导航信息引导飞机进入下一条测线。

E4.了 在测线飞行中，不断观察GPS定位状态，如出现二维定位状态，应把飞机的海拔飞行高度输入

GPS，并在此后，每当海拔飞行高度变化大于100 m时，应重新输入，直至恢复三维定位状态。

E4.8 飞完一架次的最后一条测线时，应设置从退出点指向机场的航迹，待飞机航向对准机场后、GPS

将会提供飞机返航到机场的欲达时间。

E5 飞行着陆后

    GPS关机时，应先关掉CDU的电源，再关主机。

    附 录 F

航空磁测记录表格

    (参考件)

F1 肮空物探飞行任务书见表F1,

F2 飞行报告见表F2o

F3 领航员记录表见表F3,

F4 操作员记录表见表F4,

F5 磁日变校正表见表F5o
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表 F4

操 作 员 记 录 表
飞行架次 日期 天气 大气沮度

起飞时间 ，陆时间 测t时间

测线号
测线方向

  (度a
起始采样点号 结束采样点号 备 注

前校

后校

说明
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附加说明:

本标准由全国地质矿产标准化技术委员会物探化探分技术委员会提出。

本标准由地质矿产部航空物探遥感中心负责起草。

本标准由地质矿产航空部物探遥感中心、核工业航测遥感中心、冶金工业部地球物理勘查院共同制

本 标准起草 人方迎 尧、黄永林、组 纪安 、顾仁康 。


