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(57)摘要

本发明提供了一种基于无人机倾斜三维模

型的建筑物提取方法，包括以下步骤：步骤1：首

先利用无人机倾斜摄影测量获取高精度实景三

维图像及形成三维模型；步骤2：对点云数据进行

分类和滤波；步骤3：对经过分类和滤波后的点云

数据进行图像转换；步骤4：删除建筑物墙体面组

成节点，保留建筑物主体顶面组成节点；步骤5：

将步骤4中剩下的主体节点进行首尾连接并形成

建筑物特征轮廓；步骤6：将步骤5中的建筑物特

征轮廓在三维模型的坐标系统中进行叠加和还

原，最终获得目标建筑物的轮廓。本发明自动化

程度高，全过程只需要一人操控就能完成，提取

到的建筑物不仅精度高，成本低，而且能够解决

现有建筑物无法在倾斜三维场景中的技术问题。
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1.一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，其特征在于，包括以下步骤：

步骤1：首先利用无人机倾斜摄影测量获取高精度实景三维图像，经过处理形成实景三

维模型，然后根据实景三维模型自动提取建筑轮廓的点云数据并赋予坐标系，并将带坐标

的点云数据切成为若干个小切片；

步骤二2：对步骤1中得到的点云数据对干扰杂物进行分类和滤波处理，所述的干扰杂

物包括树木、水体和电缆，最终得到建筑物的点云数据；

步骤3：对经过分类和滤波后的建筑物点云数据进行图像转换，将步骤2中获得的全部

点云数据逐个转换成图像，并获得每个切片所对应的图像；

步骤4：删除建筑物墙体面组成节点及建筑物的顶面凸起或者凹陷的最高点和最低点；

保留建筑物主体顶面组成节点；

步骤5：将步骤4中保留的建筑物主体节点进行首尾连接并形成建筑物特征轮廓；

步骤6：将步骤5中的建筑物特征轮廓在三维模型的坐标系统中进行叠加和还原，最终

获得目标建筑物的轮廓。

2.根据权利要求1所述的一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，其特征在

于：所述步骤1中对点云数据赋予坐标系：首先将建筑物的三个方向分别定义为长(X)、宽

(Y)、高(Z);分别对三个方向上的建筑物进行若干个切片处理；分别对每一个小切片的三个

方向上进行做连接点；在对建筑物每个面上的小切片连接点做相应的处理，最终得到建筑

物的点云数据。

3.根据权利要求1所述的一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，其特征在

于：所述步骤2中采用的是均匀采样滤波方式，首先构建种子网格，将建筑物和干扰杂物的

临界点标记呈若干个种子点；接下来就是提取点云数据，在提起点云数据的过程中，当提取

的种子点与建筑物的点位置相重合时，滤波算法自动屏蔽此点云，反之就认为是建筑物点

云数据。

4.根据权利要求1所述的一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，其特征在

于：所述步骤3、步骤4、步骤5、步骤6中采用分割法删除建筑物墙面；采用跳跃式的连接方法

对点云数据进行连接；对最终提取到的建筑物轮廓进行美化处理。
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一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法

技术领域

[0001] 本发明属于无人机倾斜三维模型技术领域，特别涉及一种基于无人机倾斜三维模

型的建筑物提取方法。

背景技术

[0002] 随着计算机技术和低空倾斜三维系统平台技术的不断发展，出现了一种全新获取

城市场景三维重建的方法：倾斜三维摄影；倾斜摄影是通过在同一飞行器平台上，搭载多台

传感器，同时从一个垂直、四个倾斜等五个不同的角度采集影像，基于多视影像的三维建模

方法，恢复目标对象的三维结构，同时获取三维模型表面纹理信息。近几年，随着无人机技

术的日益成熟，获取航空影像数据的成本也大大降低。因此，基于多视倾斜影像的城市三维

场景的构建就变得更加的广泛。

[0003] 现有的基于普通无人机航拍图像的建筑物轮廓提取方法，包括利用空三结合密集

匹配的方法生成三维点云，并对点云进行滤波处理，从其中检测出建筑物。对检测的建筑删

除墙面后，从建筑物顶面信息提取建筑物粗轮廓。建筑物粗轮廓作为缓冲区叠加拼接影像

上，利用建筑物粗轮廓作为形状先验信息，在缓冲区内用水平集算法进行演化，最后得到建

筑物轮廓。

[0004] 现有的技术通过普通无人机航拍图像提取建筑物轮廓的方式得到的建筑物精度

低，降低了建筑物轮廓提取的精度，从而不易于推广使用。

发明内容

[0005] 为了克服上述现有技术的不足，本发明的目的在于提供一种基于无人机倾斜三维

模型的建筑物提取方法，能够得到高精度的三维模型，然后提取到高精度的建筑物轮廓信

息，这种方法提高了建筑物轮廓提取的精度；本发明解决了目前提取建筑物轮廓的方式得

到的影像的信息精度低，降低了建筑物轮廓提取的精度，从而不易于推广的问题。

[0006] 为了实现上述目的，本发明采用的技术方案是：

一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，包括以下步骤：

步骤1：首先利用无人机倾斜摄影测量获取高精度实景三维图像，经过处理形成实

景三维模型，然后根据实景三维模型自动提取建筑轮廓的点云数据并赋予坐标系，并将带

坐标的点云数据切成为若干个小切片；

步骤二2：对步骤1中得到的点云数据对干扰杂物进行分类和滤波处理，所述的干

扰杂物包括树木、水体和电缆，最终得到建筑物的点云数据；

步骤3：对经过分类和滤波后的建筑物点云数据进行图像转换，将步骤2中获得的

全部点云数据逐个转换成图像，并获得每个切片所对应的图像；

步骤4：删除建筑物墙体面组成节点及建筑物的顶面凸起或者凹陷的最高点和最

低点；保留建筑物主体顶面组成节点；

步骤5：将步骤4中保留的建筑物主体节点进行首尾连接并形成建筑物特征轮廓；
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步骤6：将步骤5中的建筑物特征轮廓在三维模型的坐标系统中进行叠加和还原，

最终获得目标建筑物的轮廓。

[0007] 所述步骤1中对点云数据赋予坐标系：首先将建筑物的三个方向分别定义为长

(X)、宽(Y)、高(Z);分别对三个方向上的建筑物进行若干个切片处理；分别对每一个小切片

的三个方向上进行做连接点；在对建筑物每个面上的小切片连接点做相应的处理，最终得

到建筑物的点云数据。

[0008] 所述步骤2中采用的是均匀采样滤波方式，首先构建种子网格，将建筑物和干扰杂

物的临界点标记呈若干个种子点；接下来就是提取点云数据，在提起点云数据的过程中，当

提取的种子点与建筑物的点位置相重合时，滤波算法自动屏蔽此点云，反之就认为是建筑

物点云数据。

[0009] 所述步骤3、步骤4、步骤5、步骤6中采用分割法删除建筑物墙面；采用跳跃式的连

接方法对点云数据进行连接；对最终提取到的建筑物轮廓进行美化处理。

[0010] 与现有技术相比，本发明具备以下有益效果：

自动化程度高、无需大量人工干预，全过程只需要一人操控就能完成，采用此方法

提取到的建筑物不仅精度高，成本低，而且能够解决现有建筑物无法在倾斜三维场景中的

技术问题。

附图说明

[0011] 图1是本发明实施例提供的一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法流程

图。

[0012] 图2是实景三维模型图。

[0013] 图3是实景三维模型切面图。

[0014] 图4是建筑物顶面轮廓图。

具体实施方式

[0015] 为了使本发明的目的、技术方案及优点更加清楚明白，以下通过实施案例，并结合

附图，对本发明的一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法进行进一步详细说明。

应当理解，此处所描述的具体实施例仅用以解释本发明，并不用于限定本发明。

[0016] 参见图1，本发明提供了一种基于无人机倾斜三维模型的建筑物提取方法，包括以

下步骤：

步骤1：首先利用无人机倾斜摄影测量获取的高精度实景三维图像及形成实景三

维模型；高精度三维图像处理生成如图2所示。

[0017] 步骤2：对点云数据进行分类和滤波。

[0018] 步骤3：对经过分类和滤波后的点云数据进行图像转换，最终生成如图3所示实景

三维模型切面图。

[0019] 步骤4：删除建筑物墙体面组成节点，保留建筑物主体顶面组成节点。

[0020] 步骤5：将步骤4中剩下的主体节点进行首尾连接并形成建筑物特征轮廓。

[0021] 步骤6：将步骤5中的建筑物特征轮廓在三维模型的坐标系统中进行叠加和还原，

最终获得目标建筑物的轮廓。最终得到图4所示建筑物顶面轮廓图。
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[0022] 上述描述中的实施方案可以进一步组合或者替换，且实施方案仅仅是对本发明的

优选实施例进行描述，并非对本发明的构思和范围进行限定，在不脱离本发明设计思想的

前提下，本领域普通技术人员对本发明的技术方案做出的各种变化和改进，均属于本发明

的保护范围。本发明的保护范围由所附权利要求及其任何等同物给出。
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图1
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图2

图3
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图4
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