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摘要:河流阶地记录了河流演变过程中因构造抬升或气候变化引起的侵蚀基准面变化的信息,阶地的提取与划分对于新构造

研究与古气候重建有着重要的意义,在分析传统阶地提取方法不足的基础上,提出了一种利用无人机遥感进行阶地提取的新

方法.该方法利用无人机航拍影像和高精度地面控制点,通过基于计算机视觉的多视立体运动恢复结构(structurefrom mo-
tionwithmulti-viewstereo,SfM-MVS)技术自动生成研究区高分辨率的正射影像和数字表面模型(digitalsurfacemodel,

DSM),在此基础上根据河流阶地的几何特征,利用高程、坡度及影像灰度等统计量实现阶地信息的提取.利用这一方法对汉江

支流蛮河下游河段的阶地进行了提取试验.结果表明,该方法能够提取到两级河流阶地和一级河漫滩信息,提取结果与野外实

测结果有较好的一致性.与传统阶地提取方法相比,该方法具有精度好、效率高、可视化效果全面直观等优势,显示出无人机遥

感在河流地貌学研究中的巨大优势和广阔应用前景.
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Abstract:Riverterracesrecordtheinformationofenvironmentalchangesintheprocessofriverevolution.Properidentification
andclassificationofterracesareofgreatimportancetothepaleo-environmentalreconstructionandlocaltectonicevolution.
Basedontheanalysisofdrawbacksofthetraditionalapproaches,aterraceextractionmethodusingtheunmannedaerialvehicle
(UAV)remotesensingisproposed.Inthispaper,theUAVimagesandhighprecisiongroundcontrolpointsareusedtoauto-
maticallygeneratethehighresolutionDSM (digitalsurfacemodel)andorthophotousingcomputervision-basedstructurefrom
motionwithmulti-viewstereophotogrammetry(SfM-MVS)techniques.Onthisbasis,thegeometriccharacteristicsofriver
terraces,includingtheelevation,slope,andimagetexturesareemployedtodelineateterraces.Theproposedmethodisusedto
extracttheriverterracesinthelowerreachesofManheRiver,abranchofHanjiangRiver.Theresultsshowthattheterraces
extractedwiththeproposedmethodhaveagoodagreementwiththosemeasuredinthefield.Theproposedmethodhasadvanta-

gesofhighprecisionandefficiency,andeffectivevisualizationforterracerepresentation.Thismethodprovidesthetechnical
supportfortherecognitionofterraces,andrevealsthepotentialofUAVremotesensingingeomorphologystudies.
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0 引言

河流阶地是在地壳垂直升降运动的作用下由河

流侵蚀下切而形成的阶梯状地貌,是地球内外动力

共同作用的结果.河流阶地及其相关的沉积地层包

含着丰富的地质信息,记录着区域构造活动、气候变
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迁、侵蚀基准面变化和区域水系演化等.因此,长期

以来河流阶地一直是地球科学的重要研究内容(韩
芳 等,2010;Lewinand Gibbard,2010;Erlanger
etal.,2012;Schildgenetal.,2012;胡小飞等,2013;
庞奖励等,2014;张泽林等,2015).

河流阶地的正确识别与划分是进行河流阶地研

究的基础.传统的方法利用阶地的几何特征,通过垂

直于河床的一系列剖面或者高程相位点来识别阶

地.该方法提取阶地效率较低,可能丢失部分有效信

息,常导致河流阶地的级数划分和高程测量存在较

多分歧(向芳等,2005).随着遥感技术的迅速发展特

别是数字高程模型(digitalelevationmodel,DEM)
数据的日益普及,为阶地提取提供了新的思路.De-
moulinetal.(2007)利用DEM 将河拔高度重新投

影到高程-坡度图上,得到高度集中的平坦阶地面

的高程值,重建了连续阶地纵剖面,该方法将阶地的

形态特征抽象成高程和坡度这两个可以量化的值,
并将聚类分析的数学思想引入到阶地划分中.该方

法奠定了利用DEM 提取阶地的方法基础,在国内

外得到了广泛应用(Passaroetal.,2011;宋卓沁等,

2014;宫会玲和冉永康,2015;DelValetal.,2015).
利用DEM进行河流阶地提取时,其分辨率对结果

的准确性非常重要.对于阶地发育较差或阶地面积

较小的河段,对DEM分辨率要求较高.目前可以方

便获取的DEM数据分辨率不高(约为30m),难以

满足大多数河流阶地提取所需的精度要求.传统的

全站仪和差分GPS虽然可以获取高精度的数据,但
获取数据耗时较长、效率较低.最新的LiDAR技术

可以高效获取厘米级分辨率的高精度DEM,但Li-
DAR设备昂贵,且野外复杂的地形条件也限制了其

广泛应用.
近年来,无人机成本和可操作性有了革命性的

突破,使其从传统的军事、航测等专业领域进入到大

众消费市场.无人机获取影像具有成本低、速度快和

分辨率高等优点,是传统卫星遥感无法比拟的(李冰

等,2012).同时,基于计算机视觉及SfM(structure
frommotion)的图像处理技术解决了利用无人机影

像生产DSM(digitalsurfacemodel)和正射产品过

程中,因飞行姿态不稳产生的旋片角过大及消费者

级相机成像存在畸变等造成的一系列问题(Turner
etal.,2012).无人机软硬件技术的发展大大拓宽了

其 应 用 领 域,受 到 了 地 学 界 的 广 泛 关 注.
DOleireoltmanns(2012)利用固定翼无人机和高精

度地面控制点,研究了土壤侵蚀过程.Diaz-Varela

etal.(2014)利用无人机遥感成功地实现了农业梯

田的自动提取,其中生成的DSM 的精度足以和昂

贵的LIDAR相媲美.Tonkinetal.(2014)利用无人

机结合SfM技术在北威尔士进行地貌调查,获得了

研究区 约9cm分 辨 率 的 影 像,垂 直 均 方 根 误 差

(RMSE)精度为0.2m,表明无人机在数据分辨率和

获取效率上比传统的全站仪更有优势.Gonçalves
andHenriques(2015)利用轻型无人机和廉价相机

进行了海岸退化研究,获得了海岸带10cm分辨率的

DSM,RMSE误差为3.5~5.0cm,表明无人机可以

替代传统的方法,对海岸地貌进行业务化监测.
以上研究表明无人机遥感可以方便、快捷地获

取研究区的高分辨率正射影像和DSM,显示出其应

用于河流阶地研究的巨大潜力,然而,目前仍缺乏利

用无人机遥感进行河流阶地提取的相关研究.因此,
本文拟探讨利用消费者级无人机进行河流阶地提取

的步骤与方法,为阶地的识别与划分提供新的技术

支撑.

1 材料与方法

1.1 无人机系统

目前无人机种类繁多,有无人直升机、固定翼无

人机和多旋翼无人机等多种机型.不同无人机具有

不同的特点和适用领域.多旋翼无人机飞行速度可

控,飞行高度可调且可以低空飞行,同时该种类型无

人机不受起降场地限制,因而更适合用于复杂飞行

环境条件下小区域(一般<1km2)影像的获取(金伟

等,2009).
本研究选用深圳大疆科技(DJI)2016年3月发

布的消费者级四旋翼无人机Phantom4(图1).该无

人机由飞行器、遥控器、云台相机以及配套使用的移

动设备(例如iPad)组成.飞行器重1380g,配备全新

的影像稳定系统,能补偿飞行器的激烈运动,控制精

度高达±0.03°.飞控系统集成于飞行器机身内,具备

双冗余IMU(inertialmeasurementunits)和指南针

系统.一体式云台位于机身下部,其上搭载嵌入式相

机.遥控器配备灵敏的控制杆、专用按钮,工作频率

2.400~2.483GHz,可与移动设备互联并通过app
控制云台及相机、制定飞行方案.内置 DJILight-
bridge高清图传系统,图像传输和可遥控距离长达

5km.该无人机集成了先进的前视障碍物感知系统,
能主动避开飞行过程中的障碍物.Phantom4能同

时接受 GPS及 GLONASS定位卫星信号,可获取
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图1 Phantom4无人机及地面控制系统

Fig.1 Phantom4UAVandgroundcontrolsystem

5m精度的影像位置信息.Phantom4搭载的嵌入式

相机为价格低廉的消费者级相机,焦距为20mm
(35mm 格式等效),内置1200万像素1/2.3in

图2 研究区位置

Fig.2 Locationofthestudyarea

(1in=2.54cm)CMOS图像传感器.为更好地适应

航拍,厂家对相机镜头进行了专门优化,94°视角、

f/2.8光圈的超低畸变镜头,成像清晰锐利.Phantom
4携带了高能量密度智能飞行电池和高效率的动力

系统,最大平飞速度20m/s,单个电池最大续航时

间约为28min.
由于Phantom4搭载相机并非专业量测相机,

相机存在一定的镜头畸变、像主点偏移等误差,需要

对相机参数进行检校.本文在图像处理部分利用精

确的地面控制点结合多视图标定技术对相机的参数

进行估算和优化.
1.2 数据获取

(1)研究区概况.本文选择湖北省南漳县境内蛮

河下游河段进行无人机遥感阶地提取试验(图2).研
究区地处江汉平原北缘,为丘陵山区与平原过渡地

带,其下游为大型水库三道河水库.蛮河为汉江一级

支流,发源于保康县布峪,与北支王河在南漳县武安

堰西汇合,在钟祥市关家山汇入汉江,全长155km,
流域面积3086km2.蛮河流域的地形以峡谷和盆地

为主,峡谷地段漫滩较少,阶地狭窄或缺失;盆地地

段的河流阶地较发育,其中I-Ⅱ级阶地分布较广泛、
阶地面较平坦,高级阶地的阶地面多遭受冲沟强烈

切割,破坏严重,因此采用传统方法难以有效提取区

域的阶地信息.
(2)无人机影像获取.在影像获取之前需要在研

究区选择控制点,用于影像校正和精度验证.控制点

要求分布均匀、标志易于识别且固定不动.由于野外

很难找到满足条件的控制点,本次试验定制了19块

40cm×40cm喷有红白色块的塑料板作为控制点,在
研究区内均匀布设,并利用钉子固定,然后使用测量

级RTKGPS测量控制点中心坐标(图3).仪器标称的

水平定位精度小于0.8cm,垂直精度小于1.5cm.
本文利用 MapPilot软件来制定飞行计划.Map

Pilot是一款优秀的无人机航线规划软件,支持包括

DJI系列在内的多种型号无人机.飞行前只需在软件

提供的底图上确定航拍范围、设置飞行高度、最大飞

行速度及影像重叠度等参数,软件便会自动生成航

线、预估飞行时长及航拍影像数量.飞行过程中,该
软件可以实时显示飞机位置、高度、速度、相机参数

及无线信号强度等信息,方便用户监控航拍过程.本
次试验设计航高60m,影像重叠度为80%,最大飞

行速度为6m/s(图4).无人机航拍在2016年6月

11日进行,当日天气多云转晴,能见度高,风力小于

3级,比较适合航拍.无人机航拍过程包括手动起
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图3 地面控制点测量

Fig.3 Groundcontrolpointsmeasurement

图4 研究河段无人机航线规划

Fig.4 UAVflightplanningforthestudyreach

飞、上传飞行任务、按规划航线拍摄、任务结束自动

返航等步骤,全程耗时约18min,共获得研究区347
张影像,分辨率约为2.6cm/pixel.影像成像质量较

好,没有明显的模糊失真,其中的控制点清晰可见.
(3)图像处理.无人机影像不同于航空影像,其

重叠度较高、像幅小、基线短、旋偏角大且畸变严重、
缺乏高精度的GPS和IMU数据,因此传统的航空

摄影测量流程无法用于无人机影像处理.近年出现

的基于多视立体摄影测量的SfM 技术可以从多视

角重复观测的影像中高效重建三维地形,并同时计

算成像相机参数 (Smithetal.,2015),为无人机影

像处理提供了新思路.SfM 与传统摄影测量存在本

质的区别,其对相机拍摄位置、图像尺度及拍摄焦距

没有要求,因而成为无人机影像处理的主流方法.本
文选择基于计算机视觉和SfM 技术的Pix4DMap-
per软件进行无人机图像处理.该软件由瑞士Pix4D
公司研发Pix4DMapper完全基于影像内容、利用

独特优化技术和区域网平差技术来校准影像,可以

全自动、快速地生成DSM和正射影像.
Pix4DMapper首先通过SIFT算法(Lowe,2004)

结合影像GPS位置信息从输入的影像中快速提取大

量特征点,然后采用高效匹配算法进行特征点匹配.
SfM利用成功匹配的特征点自动求解相机参数和场

景的几何形态等信息.这些特征点可以从一幅图像跟

踪到另一幅图像,进而估计相机位置和特征点的三维

坐标,然后采用非线性最小二乘算法进行迭代优化.
因此,Pix4DMapper不需要提前对相机进行校准,相
机镜头畸变参数可以通过计算获得.由于SfM生成的

点云比较稀疏,难以插值生成连续的地形信息,因此

需要进行加密处理.点云加密通过 MVS算法实现,该
算法基于优化后的相机参数逐像素对图像进行搜索,
来获取图像间最佳匹配点,从而生成加密点云.在此

基础上,通过局部内插法生成DSM.利用生成的DSM
分别对影像进行逐像素数字微分纠正,将原始影像拼

接、校正生成正射影像.由于机载GPS定位精度有限,
通常需要通过加入地面控制点参与SfM计算,来优

化估计的相机参数,并生成高精度的正射影像和

DSM产品.本文利用采集的12个控制点进行几何校

正,剩下的7个作为检查点用于精度检验.选择椭球

模型为 WGS84,投影方式为UTMN49.
1.3 阶地提取

河流阶地由阶地面和阶地坎组成.阶地面比较

平坦,微向河床倾斜,在河谷两侧谷坡连续分布,在
影像上表现出较为均一的纹理;两级阶地面之间为

阶地陡坎,坡度较大,在图像上呈较浅色调.阶地的

级数是由下而上顺序排列,高于河漫滩的最低一级

阶地,称为一级阶地,向上依次为二级、三级等.本文

根据阶地面的地形特征及对应影像的纹理特征,综
合利用坡度、地表曲率与影像色调纹理特征来提取

阶地.首先在ArcGIS软件中利用DSM 分别计算研

究河段的坡度和曲率,结合正射影像及野外考察结

果确定阶地坡度及曲率等参数的阈值,并进行二值

化,接着进行栅格叠加运算,得到符合上述条件的栅

格范围,然后转换为矢量多边形即获取阶地面的范

围.由于在栅格叠加过程中会产生一些细碎小图斑,
笔者根据野外调查结果对提取结果进行了必要的修

改与编辑.

2 结果与分析

2.1 正射影像与DSM
利用Pix4DMapper软件对无人机获取影像进
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表1 相机参数

Table1 Cameraparameters

焦距(mm) 主像点x (mm-1) 主像点y (mm-1) R1 R2 R3 T1 T2
初始值 3.722 3.159 2.369 -0.001 -0.002 0.000 -0.001 -0.001
校正值 3.417 3.180 2.296 -0.007 0.005 0.005 -0.001 0.000

      注:R1,R2,R3.相机镜头径向畸变参数;T1,T2.相机镜头切向畸变参数.

图5 研究河段正射影像(a)和DSM(b)

Fig.5 Orthomosaic(a)andDSM (b)ofthestudyreach

行处理,计算得到校正后的相机参数(表1).从表1
中可以看出初始参数与校正后的相机参数存在较小

的偏差,该偏差主要由非测量相机镜头畸变所导致

的.利用SIFT算法平均从每景影像中提取到24822
个二维特征点,其中成功匹配4374个.研究区共生

成1316648个二维特征点,其中的488522个三维

特征点用于区域网平差,平均投影误差为0.18pix-
el.点云加密过程共生成19335216个加密点,平均

点云密度为29.7个/m3.最终生成的研究区正射影

像(图5a)和DSM(图5b).从图5中可以看出,正射

影像图像清晰、色彩逼真、色调均匀、反差适中、分辨

率高,地物类型清晰可辨;生成的DSM 精度高,高
程范围为111~152m,地形高差层次分明,地貌细

节清晰可见,河流阶地特征明显.需要指出的是,由
于水体表面比较均一,SIFT算法很难提取到大量特

征点,因此河道内点云密度较小,插值生成的DSM
略有异常,但不影响阶地的识别.

利用7个检查点对产品精度进行评价,结果如

表2所示,以RMSE表示的平面定位精度 X 轴方

向(东西方向)误差为0.0537m,Y 轴方向(南北方

向)误差为0.0476m,Z 轴方向(垂直方向)误差为

0.1167m,可以看出生成的产品精度较高,基本能

够满足1∶250平面制图要求,适合小型地貌研究.
2.2 阶地

利用高精度的DSM 结合阶地几何特征提取的

河流阶地如图6所示,图中的标示的剖面线和照片

表2 检查点误差

Table2 Errorsofcheckpoints

编号 X(m) Y(m) Z(m)

1 0.0869 -0.0061 -0.1987
2 0.0657 -0.0221 -0.0938
3 0.0043 -0.0442 0.0635
4 0.0052 -0.0217 0.0968
5 -0.0590 0.0569 -0.0556
6 -0.0641 -0.0100 0.1468
7 -0.0259 0.0977 -0.0955

RMSE(m) 0.0537 0.0476 0.1167

位置用于后面阶地验证.从图中看出,研究河段共识

别出2级河流阶地(T2,T1)和一级现代漫滩(T0).
由于研究区“Z”字形河道有两次拐弯,因此,两岸阶

呈不对称分布,阶地主要分布在河流凸岸,其中左岸

阶地的规模要大于右岸.从图6可以明显地看出,T0
面积最大,其次为T1,T2面积最小.阶地受到人为

干扰少,阶地保留较为完整,其上为自然生长的草

地.不同阶地面上生长的草的密度和高度也不一,因
此,很容易通过色调从正射影像中识别,这也佐证了

本文方法提取阶地的正确性.
结合DSM统计了提取阶地的高度及面积信息

(表3).由于研究区为河流的下游河段,不同级别的

阶地高差不大.从表中可以看出,左岸的T2、T1和

T0前缘高度分别为126.1m、124.5m和122.8m,
高差分别为1.6m和1.7m.右岸的T2、T1和T0前

缘高度分别为125.9m、123.8m和122.6m,高差分
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图6 研究河段阶地提取结果

Fig.6 Extractedterracesinthestudyreach

表3 阶地高度信息

Table3 Statisticsofextractedterraces

阶地
前缘高度(m) 后缘高度(m) 面积(m2)
左岸 右岸 左岸 右岸 左岸 右岸

T0 122.8 122.6 123.9 123.1 27721.2 4767.8
T1 124.5 123.8 125.3 124.6 7373.2 1422.0
T2 126.1 125.9 126.3 126.2 1357.5 488.5

图7 研究河道左岸(a)和右岸(b)阶地剖面

Fig.7 Elevationprofilesofterracesintheleft(a)andright(b)bankofthestudyreach

别为2.1m 和1.2m.由于右岸阶地在左岸阶地下

游,因此,对应的阶地高度也略有降低.
为了证明方法的可行性,笔者对提取的阶地进

行了地形剖面分析.两个剖面的位置如图6所示,利
用DSM插值得到的对应剖面如图7所示.由于研究

河段阶地未受到人为扰动,笔者从图7中也可以清

楚地识别出阶地面和阶地陡坎.阶地面坡度平缓向

河流方向略微倾斜,其上生长不同高度的杂草和灌

木,故杂草和灌木在图7呈现锯齿状起伏;阶地陡坎

坡度较大,植被低矮生长稀疏,故植被在图7中比较

光滑.由此可见,利用无人机遥感生成的DSM 分辨

率及精度均很高,可以识别细微的地表高程起伏,适
用于微型及小型地貌研究.此外,从图7中也可以看

出上游阶地的高度要略高于对应的下游阶地.
笔者对阶地提取结果进行野外验证.图8为野

外拍摄的阶地照片,照片的位置和拍摄方向在图6
中标明.从图8中可以看出,河流两岸的阶地未受后

期破坏和人为干扰,各级阶地面及阶地陡坎清晰可

见,与本文提取的结果一致,证实了利用无人机遥感
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图8 研究区左岸(a)右岸(b)阶地野外验证

Fig.8 Fieldvalidationofextractedterracesintheleft(a)andright(b)bankofthestudyreach

进行阶地提取的可靠性.

3 讨论

高精度的地形数据是地貌研究的关键.传统的

地形数据采集方法多采用野外实地测量、高分辨率

航片和卫片的解译等,这些方法受自然条件限制,具
有人工消耗大、效率低、分辨率差、费用高等特点,限
制了对研究区精确测量和深入研究.尽管目前Li-
DAR测量技术可以获取高分辨率的地形数据,但是

其高昂的测量成本和相对复杂的后期数据处理限制

了其大众化应用.无人机遥感成本低廉,可在不同高

度对地面数据进行采集,影像具有高清晰度、大比例

尺、高现势性等优点.此外,无人机起降受场地限制

较小,其稳定性、安全性好,成像质量、精度都远远高

于大飞机航拍,特别适合地形和气候条件复杂区域

的影像获取.利用SfM-MVS技术结合高精度的地

面控制点,可以从无人机影像中自动生成研究区的

三维地形数据.目前国内利用无人机结合SfM-MVS
图像技术进行地貌研究的工作还较少,魏占玉等

(2015)研究了SfM-MVS方法生成的高密度点云精

度,并将其与LiDAR方法进行对比.结果表明,SfM-
MVS平均点云密度远高于LiDAR点云密度,且数

据精度与LiDAR相当,但其数据获取成本和效率

较LiDAR方法优越.王朋涛等(2016)将小型无人机

遥感生成的DSM与LiDAR数据进行对比分析,发
现无人机生成的地形数据比后者具有更高的分辨

率,具备重建高精度微细地貌结构的能力,并且可以

用于微地貌分析及进一步的数据挖掘.随着无人机

技术研究的不断深入和创新,无人机遥感作为高精

度地形数据获取的有效途径,将在地貌、构造及自然

灾害研究中发挥不可替代的作用.
高精度的地形数据为阶地的识别与划分提供了

基础.传统的阶地识别方法主要依据剖面线.河流阶

地的形态特征随着时间的流逝而被修改,特别在构

造活动强烈而且地貌面被严重侵蚀的地区,阶地发

育较差,阶地面较小,剖面线方法不能完整地分辨出

各级阶地,导致了对河流阶地的准确定量化提取十

分困难(宫会玲等,2008).本文方法能够充分利用无

人机遥感生成DSM的高程信息及正射影像的灰度

信息,来解译阶地的平面分布、高程分布等信息,具
有较高的准确性,可以减少野外阶地调查测绘的工

作量,从而克服传统地貌制图调查效率低、范围小及

误差大的缺点,弥补了利用卫星遥感地貌解译的某

些局限性.在构造活跃区还可以利用高精度的DSM
计算出阶地变形量,为活动构造的定量研究提供支

持(王朋涛等,2016).此外,多视角无人机影像还可

以重建三维景观,具有很强的真实感,使地形信息更

加丰富,可以很好地应用于阶地研究.

4 结论

(1)利用无人机遥感和高精度野外控制点,得到

研究区2.6cm分辨率的正射影像和DSM 产品,经
过检查点检验,产品的平面精度约为5cm,垂直精

度约为12cm,可满足小型地貌研究的需要.
(2)根据生成的DSM 和正射影像提取出研究

区两级河流阶地和一级高河漫滩.河流左岸各级阶

地略高于右岸、阶地面积也大于右岸,两岸阶地呈不

对称发育.室内剖面分析和野外验证表明,提取的阶

地划分结果与实际考察结果一致,表明利用无人机

遥感进行阶地提取是可行的.
(3)无人机遥感克服了传统地貌调查方法和遥

感地貌解译手段的不足,可生成高精度的数字地形

产品,大大提高了阶地识别的准确度和效率,在地貌

学领域具有巨大的优势和广阔的应用前景.
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