
武汉大学 2005—2006 学年下学期 

《数字摄影测量》试卷（A） 

学号：      姓名：       院系：         专业：        得分 

一、单项选择题：（从下列各题备选答案中选出一个正确答案，将其代号填

写在相应的横线上。每小题 1分，共 10 分） 

1、数字摄影测量系统是由        代替人的立体量测与识别，完成影像几何与物理信
息的自动提取。 
A．计算机视觉     B  机械导杆      C  光学投影  D  光学与机械导杆 

2、 当欲知不在采样点上的影像的灰度值时就需进行内插，此时称为        。 
A   重采样           B  采样         C  离散化         D  量化 

3、           是利用计算机对数字影像进行数值计算的方式完成影像的相关。 
A   电子相关                               B  光学相关    

 C   数字相关                               D  核线相关 
4、影像匹配实质上是在两幅（或多幅）影像之间识别           。 

A   候选点                                 B  特征点    
  C   差异点                                 D  同名点 

5、仅考虑辐射的线性畸变的最小二乘匹配是           。 
A   相关函数                               B  协方差函数    

  C   相关系数                               D  最小距离 
6、先按预定的比较稀疏的间隔进行采样，获得一个较稀疏的格网，然后分析是否需要
对格网加密，称为        。 

A   渐进采样                               B  规则格网采样    
    C   选择采样                               D  混合采样 

7、           是根据光标在屏幕上的位置，检索出光标所指物体（或点、线）的序号。 
A   坐标表                               B  屏幕检索表    
 C  属性码表                              D  坐标转换表 

8、图板定向的目的是建立空间坐标系（大地坐标系）与           之间的变换关系。 
A  像空间辅助坐标                        B  模型坐标    

 C  像平面坐标                            D  绘图坐标系 
9、所有图形必须绘在某一窗口之内，而不应超出窗口之外，称为           。 

A  窗口内裁剪                          B  矢量裁剪 
  C  相片裁剪                            D  窗口外裁剪 

10、相关系数是       线性变换的不变量。 
A   坐标           B  焦距            C  几何       D  灰度 

二、多项选择题：（从下列各题备选答案中选出一个以上正确答案，将其代

号填写在相应的横线上。每个空 0.5 分，共 10 分） 

 



1、 数字摄影测量的基本范畴还是确定被摄对象的        与        ，即量测与理
解。 

A  几何          B 高程              C 物理属性            D 辐射特性 
2、 特征匹配可分为三步：①        ；    ②        ；   ③利用参数进行特征匹

配。 

A  特征提取                              B 特征描述 

C  给定种子点                            D 影像预处理 
3、        和        共同称为立体正射影像对。 

A  原始影像                            B 水平影像 

C  正射影像                            D 相应的立体匹配片 
4、跨接法影像匹配与最小二乘法影像匹配处理方式不同，它先作         ，后作 
            。
A  几何改正                            B 辐射改正 

C  影像配准                           D 影像匹配 
5、通过相关函数的谱分析可知，当信号中高频成分较少时，相关函数         ，但相
关的         ；  
    A  曲线较平缓                           B 拉入范围较大 

C  曲线陡峭                             D 拉入范围较小 

6、从粗到精的相关策略。即先通过         ，进行初相关，找到同名点的粗略位置，
然后利用高频信息进行         。 
   A  低通滤波                              B 精确相关 

C  高通滤波                              D 粗相关 

7、根据有关的参数与         ，利用相应的         ，或按一定的数学模型用控制
点解算，从原始非正射投影的数字影像获取正射影像，叫做数字微分纠正。 
   A  立体模型                              B 外方位元素 

C  构像方程式                            D 数字地面模型 

8、Forstner 算子计算各像素的         和像素为中心的一个窗口的         ，在影

像中寻找具有尽可能小而接近圆的误差椭圆的点作为特征点 

   A  灰度方差阵                            B Robert’s 梯度 

C  二阶差分                              D 协方差矩阵 

9、数字高程模型中逐点内插法是以每一         为中心，定义一个         去拟合
周围的数据点。 

   A  整体函数                              B 局部函数 

C  参考点                                D 待定点 

10、DEM 的精度主要取决于         和         ，对不同的内插方法，只要应用合理，

所得 DEM 的精度相差并不大。 

   A  目标的高程                            B 地形的复杂程度 

C  采样间隔                              D 影像的质量 

三. 简答题(50 分) 

1. 简述利用斜平行投影法制作立体正射影像对的原理。(10 分) 

2. 简述一种框幅式航空影像制作其核线影像的方法。（10 分） 

3. 请说明利用相关系数的影像匹配和最小二乘法影像匹配的异同点？(10 分) 



4. 请叙述一种构建不规则的三角网的方法。（10 分） 

5. 简述利用单张航空影像进行修测的原理。(10 分) 

四.综合题（30 分） 

1. 结合课间编程实习内容，请叙述基于特征点的影像匹配方法原理，并画出相应的程
序框图。（15 分） 

2. 真实景观图与模拟景观图的区别是什么？请说明制作真实景观图的原理以及在

VirtuoZo 作业流程。（15 分） 
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