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摘　要：针对高分辨率遥感影像有理函数模型（犚犉犕）在实际应用中存在过度参数化和定位精度不高的问题，提出基于离

差阵和消去变换及残余系统误差补偿的高分辨率遥感影像犚犉犕优化方法。试验结果表明，经过参数筛选后的犚犉犕参数

均为无偏估计值，拟合精度可以达到全部参数用于拟合时的精度，而且模型病态性基本消除，模型稳定性更高。残余系

统误差补偿方法可以有效消除犚犉犕拟合严格成像模型的残余误差，达到与严格成像模型一致的对地定位精度。
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１　前　言

随着航天测图技术的不断发展和广泛应用，

高分辨率卫星遥感影像的摄影测量处理理论和应

用技术引起了国际摄影测量界的普遍关注［１２］。

有理函数模型（ｒａｔｉｏｎａｌｆｕｎｃｔｉｏｎｍｏｄｅｌ，ＲＦＭ）作

为一种通用的传感器成像模型，形式简单，计算速

度快，更具一般性和保密性，自２０００年以来迅速

成为研究热点［３１０］，目前大部分高分辨率遥感卫

星运营商均采用该模型作为传感器成像模型。然

而ＲＦＭ作为严格成像模型的拟合模型，在理论研

究和实际应用中凸现出许多亟待解决的问题：

① 模型参数求解存在病态问题
［１１１２］；② 高阶ＲＦＭ

因参数过多导致解不稳定［１３］；③ 采用有理函数拟

合严格成像模型时存在较为明显的残余误差［８］。

针对ＲＦＭ拟合严格成像模型存在过度参数

化的问题，目前国内外主要从算法改进和模型构造

两个方面进行研究，例如采用岭估计等方法改善有

理多项式系数（ｒａｔｉｏｎａｌ　ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓ，

ＲＰＣ）求解过程中法方程的状态
［１１］或略去ＲＦＭ的

三次项［１３］。但是，岭估计等方法不能彻底解决过

度参数化问题，且用二次ＲＦＭ拟合严格成像模型

没有分析每个参数的显著性，理论上不严密。

事实上，利用ＲＦＭ“代替”严格成像模型进行

对地定位时，其系统误差可以分为严格成像模型本

身存在的系统误差和利用ＲＦＭ拟合严格模型的

残余系统误差两类。目前提高ＲＦＭ定位精度的

方法都是利用地面控制点进一步优化ＲＦＭ参数，

并未将严格成像模型本身存在的系统误差和由

ＲＦＭ模型局限性造成的残余系统误差区别处理。

本文结合参数显著性检验理论，提出基于离

差阵逐步回归的ＲＦＭ 参数筛选求解方法，减少



第６期 张永军，等：卫星遥感影像有理函数模型优化方法

ＲＦＭ拟合严格成像模型的参数个数，解决ＲＦＭ

过度参数化问题，同时提出一种无需地面控制点

的ＲＦＭ残余系统误差改正方法，提高无地面控

制点情况下的对地定位精度。

２　基于离差阵的犚犉犕参数逐步筛选求解

ＲＦＭ的一般形式如式（１）所示
［７］

犛狉＝
犖狌犿犔（犘，犔，犎）

犇犲狀犔（犘，犔，犎）

犛犮＝
犖狌犿犛（犘，犔，犎）

犇犲狀犛（犘，犔，犎

烍

烌

烎）

（１）

式中，（犘，犔，犎）表示正则化的地面坐标，（犛狉，

犛犮）表示正则化的影像坐标，犖狌犿犔（犘，犔，犎）、

犇犲狀犔（犘，犔，犎）、犖狌犿犛（犘，犔，犎）及犇犲狀犛（犘，犔，

犎）分别为下列三阶多项式

犖狌犿犔（犘，犔，犎）＝犪０＋犪１犔＋犪２犘＋犪３犎＋犪４犔犘＋犪５犔犎＋犪６犘犎＋犪７犔
２＋犪８犘

２＋犪９犎
２＋

　犪１０犘犔犎＋犪１１犔
３＋犪１２犔犘

２＋犪１３犔犎
２＋犪１４犔

２犘＋犪１５犘
３＋犪１６犘犎

２＋犪１７犔
２犎＋犪１８犘

２犎＋犪１９犎
３

犇犲狀犔（犘，犔，犎）＝犫０＋犫１犔＋犫２犘＋犫３犎＋犫４犔犘＋犫５犔犎＋犫６犘犎＋犫７犔
２＋犫８犘

２＋犫９犎
２＋

　犫１０犘犔犎＋犫１１犔
３＋犫１２犔犘

２＋犫１３犔犎
２＋犫１４犔

２犘＋犫１５犘
３＋犫１６犘犎

２＋犫１７犔
２犎＋犫１８犘

２犎＋犫１９犎
３

犖狌犿犛（犘，犔，犎）＝犮０＋犮１犔＋犮２犘＋犮３犎＋犮４犔犘＋犮５犔犎＋犮６犘犎＋犮７犔
２＋犮８犘

２＋犮９犎
２＋

　犮１０犘犔犎＋犮１１犔
３＋犮１２犔犘

２＋犮１３犔犎
２＋犮１４犔

２犘＋犮１５犘
３＋犮１６犘犎

２＋犮１７犔
２犎＋犮１８犘

２犎＋犮１９犎
３

犇犲狀犛（犘，犔，犎）＝犱０＋犱１犔＋犱２犘＋犱３犎＋犱４犔犘＋犱５犔犎＋犱６犘犎＋犱７犔
２＋犱８犘

２＋犱９犎
２＋

　犱１０犘犔犎＋犱１１犔
３＋犱１２犔犘

２＋犱１３犔犎
２＋犱１４犔

２犘＋犱１５犘
３＋犱１６犘犎

２＋犱１７犔
２犎＋犱１８犘

２犎＋犱１９犎

烍

烌

烎３

式中，犪０，…，犫１９，犮０，…，犱１９为有理多项式系数，即

ＲＦＭ未知数，通常取犫０＝１，犱０＝１。

设有狀组观测数据，则上述模型可以用矩阵形

式表达为［７］

１ 犔１ … 犎３１ －犛狉１犔１ … －犛狉１犎
３
１

１ 犔２ … 犎３２ －犛狉２犔２ … －犛狉２犎
３
２

    

１ 犔狀 … 犎３狀 －犛狉狀犔狀 … －犛狉狀犎
３

熿

燀

燄

燅狀

犪０ 犪１ … 犪１８ 犪１９ 犫１ 犫２ … 犫１８ 犫［ ］１９
Ｔ
－

犛狉１



犛

熿

燀

燄

燅狉狀

＝０

（２）

１ 犔１ … 犎３１ －犛犮１犔１ … －犛犮１犎
３
１

１ 犔２ … 犎３２ －犛犮２犔２ … －犛犮２犎
３
２

    

１ 犔狀 … 犎３狀 －犛犮狀犔狀 … －犛犮狀犎
３

熿

燀

燄

燅狀

犮０ 犮１ … 犮１８ 犮１９ 犱１ 犱２ … 犱１８ 犱［ ］１９
Ｔ
－

犛犮１



犛

熿

燀

燄

燅犮狀

＝０

（３）

　　令式（２）和式（３）的系数矩阵为犡，其元素为

狓犻１，…，狓犻犿（犻＝１，２，…狀），狉犻（犻＝１，２，…狀）为线性

方程组的常数项，犿为未知数个数，狀为观测方程

个数。分别对上述两式构造 犿＋１阶离差阵

式（４），采用消去变换法
［１４］求解未知参数的无偏

估计并在计算中消去多余参数，优化回归模型，即

可获得无偏的最优解算结果。下面以式（２）中参

数犪０ 到犫１９的计算为例进行分析说明。

令犿＋１阶离差阵犃
（０）为

犃
（０）＝

珟犡Ｔ珟犡 珟犡Ｔ珓狉

珓狉Ｔ珟犡 珓狉Ｔ珓
［ ］

狉
（４）

式中

犪
（０）
犻犼 ＝珟犡

Ｔ珟犡＝∑
狀

狋＝１

（狓狋犻－珚狓犻）（狓狋犼－珚狓犼）

（犻，犼＝１，…，犿） （５）

犪
（０）
犻（犿＋１）＝珟犡

Ｔ珓狉＝∑
狀

狋＝１

（狓狋犻－珚狓犻）（狉狋－珔狉）

（犻＝１，…，犿） （６）

犪
（０）
（犿＋１）（犿＋１）＝珓狉

Ｔ珓狉＝∑
狀

狋＝１

（狉狋－珔狉）
２ （７）

式（５）、式（６）及式（７）中的珚狓犻、珚狓犼、珔狉分别为对应列

的平均值。

通过参数显著性检验判断参数项是否可以被选

入模型，计算各个自变量的偏回归平方和犘
（０）
犼

［１４］

犘
（０）
犼 ＝（犪

（０）
犼，犿＋１）

２／犪
（０）
犼犼 　（犼＝１，…，犿） （８）

（１）判断不在模型中的变量可否引入时，设

犘
（０）
犻１ ＝ ｍａｘ

犼＝１，…，犿
犘
（０）
犼 （９）

检验犎０：β犻１＝０（即变量犡犻１对狉的作用是否

显著），检验统计量为［１４］

犉
（０）
１ ＝

犘
（０）
犻１

犙（犻１）／（狀－２）
＝
犘
（０）
犻１ （狀－２）

犪
（０）
犿＋１，犿＋１－犘

（０）
犻１

（１０）

式中，犙（犻１）表示在原有参数基础上选入犡犻１时的

残差平方和。给定显著性水平α１，记自由度为

狀－２的Ｆ分布临界值为犉ｉｎ １，狀（ ）－２ ，若犉
（０）
１ ＞
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犉ｉｎ（１，狀－２），则引入变量犡犻１，并对以该变量为主

元的离差阵作消去变换，否则停止筛选。

（２）设狋为已引入的变量个数，判断已在模

型中的变量可否剔除时，设

犘
（狋）
犻０ ＝ ｍｉｎ

犼＝１，…，犿
犘
（狋）
犼 （１１）

检验变量犡犻０可否剔除的检验统计量为
［１４］

犉
（狋）
２ ＝

犘
（狋）
犻０

犙（犻１，…，犻狋）／（狀－狋－１）
＝
犘
（狋）
犻０ （狀－狋－１）

犪
（狋）
犿＋１，犿＋１

（１２）

式中，犙（犻１，…，犻狋）表示已选入犡犻１，…，犡犻狋时的残

差平方和。给定显著性水平α２，记自由度为狀－狋

－１的Ｆ分布临界值为犉ｏｕｔ（１，狀－狋－１），若犉
（狋）
２

≤犉ｏｕｔ（１，狀－狋－１），则剔除变量犡犻０，并对以该变

量为主元的离差阵作消去变换，然后继续检验模

型中的变量可否剔除；否则考虑能否引入新变量。

假定筛选变量结束后，引入方程的变量个数

为犺（犺≤犿），记为犡犻１，…，犡犻犺，犃
（０）经过犺次消去

变换后转化为

犃
（犺）＝犜犻犺…犜犻１犃

（０） （１３）

由犃
（犺）即可得到回归分析中的所有结果。

３　犚犉犕残余系统误差改正

研究表明，利用卫星影像辅助文件提供的

ＲＰＣ参数，无论是物方还是像方定位误差都具有

很强的系统性，并且误差主要随纬度或影像行（卫

星运动前进方向）的变化而变化［１５］。许多利用

ＳＰＯＴ５和ＩＫＯＮＯＳ卫星影像提供的ＲＰＣ分析

定位误差同样呈现相似的系统性。本文利用

ＳＰＯＴ５卫星参数和严格成像模型生成虚拟控制

点格网并采用ＲＦＭ 拟合严格成像模型，两组试

验数据的像方坐标残余误差分布如图１所示。可

以看出，利用ＲＦＭ 拟合严格成像模型的残差呈

现明显而有规律的系统性，最大残差分别达到０．１

和０．０５像素，且系统误差主要随影像行的变化而

变化，与已有研究成果的试验结论相似，说明残余

系统误差分布呈现普遍性。

本文提出的ＲＰＣ残余系统误差补偿方法与

摄影测量中系统误差处理的间接补偿法类似，

结合了自检校法和验后补偿法的优点，不需要

地面控制点，不改变原有平差程序，通过先验知

识构造较为通用的残余系统误差补偿模型，直

接嵌入ＲＰＣ逐步筛选求解的过程中，利用ＲＰＣ

残差值求出残余系统误差模型参数，从而提高

定位精度。

图１　利用ＲＦＭ拟合严格成像模型后的像点残差分布

Ｆｉｇ．１　ＩｍａｇｅｐｏｉｎｔｒｅｓｉｄｕｅｓａｆｔｅｒＲＦＭｉｎｔｅｒｐｏｌａｔｉｏｎ

　　利用残余误差主要随影像行变化而变化，变

化趋势呈现波状分布的先验知识，通过试验，在傅

里叶系数和高次项系数中（其他方法在拟合时均

出现不足）选用拟合效果较好的傅里叶系数构造

残余系统误差模型式（１４），式中Δ犛狉和Δ犛犮即为残

余系统误差改正模型。由于像点坐标犛狉 和犛犮 相

互独立，残差分布也不相同，因此需要分别改正。

犛狉＋Δ犛狉＝
犖狌犿犔（犘，犔，犎）

犇犲狀犔（犘，犔，犎）

犛犮＋Δ犛犮＝
犖狌犿犛（犘，犔，犎）

犇犲狀犛（犘，犔，犎

烍

烌

烎）

（１４）

式中

Δ犛狉＝狆狉０＋狆狉１ｃｏｓ（狉狀狑狉）＋狇狉１ｓｉｎ（狉狀狑狉）＋

　狆狉２ｃｏｓ（２狉狀狑狉）＋狇狉２ｓｉｎ（２狉狀狑狉）＋

　狆狉３ｃｏｓ（３狉狀狑狉）＋狇狉３ｓｉｎ（３狉狀狑狉）＋

　狆狉４ｃｏｓ（４狉狀狑狉）＋狇狉４ｓｉｎ（４狉狀狑狉）＋

　狆狉５ｃｏｓ（５狉狀狑狉）＋狇狉５ｓｉｎ（５狉狀狑狉）

Δ犛犮＝狆犮０＋狆犮１ｃｏｓ（狉狀狑犮）＋狇犮１ｓｉｎ（狉狀狑犮）＋

　狆犮２ｃｏｓ（２狉狀狑犮）＋狇犮２ｓｉｎ（２狉狀狑犮）＋

　狆犮３ｃｏｓ（３狉狀狑犮）＋狇犮３ｓｉｎ（３狉狀狑犮）＋

　狆犮４ｃｏｓ（４狉狀狑犮）＋狇犮４ｓｉｎ（４狉狀狑犮

烍

烌

烎）

（１５）

式中，狆狉０、狆狉１、…、狇狉５、狑狉 为像点坐标犛狉 方向（卫

８５７



第６期 张永军，等：卫星遥感影像有理函数模型优化方法

星轨道运行方向）残余系统误差改正模型系数，

狆犮０、狆犮１、…、狇犮４、狑犮 为像点坐标犛犮 方向残余系统

误差改正模型系数。由于犛狉 方向系统误差比犛犮

方向系统误差分布复杂，其改正模型也比犛犮 方向

多一对傅里叶系数项。

４　试验结果与分析

本文方法理论上适用于所有高分辨率卫星

影像，但由于其他商业卫星影像的严格成像模

型未知，因此利用已知严格成像模型的ＳＰＯＴ５

数据进行试验验证，下面采用其中两组数据进

行说明。

试验数据１：该数据由基于共线方程的严格

成像模型生成，影像大小为１２０００×１２０００像素。

控制点和检查点格网均为５层，交叉分布。最小

高程２００．００００００ｍ，最大高程２２００．００００００ｍ，

地面点坐标精确到小数点后６位。

试验数据２：影像大小为６０００×６０００像素，

像点坐标按２００×２００像素均匀分布。控制点和

检查点格网均为１１层，交叉分布。最小高程

－０．０００００３ｍ，最大高程８９９９．９９３０９１ｍ，地面

点坐标精确到小数点后６位。

地面点采用大地坐标系（犔，犅，犎），单位分别

为（°）、（°）、ｍ。

４．１　犚犉犕参数逐步筛选求解

利用本文提出的逐步参数筛选方法求解的

ＲＰＣ参数与利用传统的岭估计方法求解的ＲＰＣ

参数序号对比如表１所示。本文方法将原模型的

７８个ＲＰＣ参数经过显著性检验，分别筛选减少

为２９和３２个参数。此外，筛选法求解的ＲＰＣ未

知数中误差比岭估计法求解的未知数中误差要

小，精度更高。

表１　参数逐步筛选后保留的犚犘犆未知参数

　犜犪犫．１　犚犲犿犪犻狀犲犱犚犘犆狌狀犽狀狅狑狀狊狑犻狋犺狋犺犲狆狉狅狆狅狊犲犱

犪狆狆狉狅犪犮犺

统计项 参数筛选后保留的ＲＰＣ参数编号

试验

数据

１

试验

数据

２

犮方向

狉方向

犮方向

狉方向

分子

分母

分子

分母

分子

分母

分子

分母

１ ２ ３ ４ ５ ８ ９ １２

１ ４ ５ ９ １３

１ ２ ３ ４ ５ ７ ９ １０ １３

１ ２ ５ ８ １２ １３ １５

１ ２ ３ ４ ５ ８ ９ １０ １５ １６

１ ２

１ ２ ３ ４ ５ ８ ９ １０ １２ １５

１ ４ ５ ６ ７ ９ １０ １３ １５ １６

表２是两组数据的ＲＦＭ 求解模型设计矩阵

条件数对比，可以看出采用岭估计解算ＲＰＣ时，

设计矩阵条件数比原线性矩阵条件数有所减小，

一定程度上改善了模型病态性。利用本文提出的

参数筛选方法剔除不显著的ＲＰＣ参数项后，新模

型的设计矩阵条件数非常小，基本克服了原模型

求解ＲＰＣ时存在的病态性问题。

表２　设计矩阵条件数

犜犪犫．２　犆狅狀犱犻狋犻狅狀犻狀犱犲狓狅犳狋犺犲犱犲狊犻犵狀犲犱犿犪狋狉犻狓

比较项
试验数据１ 试验数据２

犮方向 狉方向 犮方向 狉方向

原始线性方程设计

矩阵条件数
４．３０Ｅ＋１１８．０７Ｅ＋１１４．１６Ｅ＋１２１．７０Ｅ＋１１

岭估计设计矩阵

条件数
６８８９９１６３６６６５７４７８９２７８１２１９９２６１７１１７

剔除不显著参数后

设计矩阵条件数
３９ ２１６ ２０７１ １３２

ＲＦＭ拟合精度直接关系到高分辨率卫星遥

感影像处理和数字测图的效果，为了验证利用筛

选后的ＲＦＭ参数是否能达到全部７８个参数的

拟合效果，表３列出两组试验数据分别利用岭估

计法和逐步筛选参数法求解的ＲＰＣ参数模型的

拟合精度。可以看出，利用约３０个ＲＰＣ参数的

模型拟合精度与岭估计的７８个ＲＰＣ参数模型拟

合精度几乎一致，说明本文方法的正确性和有效

性。第一组试验数据的ＲＰＣ拟合精度较差主要

由不同的高程分层数引起，已有大量文献讨论该

问题，本文不再赘述。

４．２　犚犉犕残余系统误差改正

利用基于离差阵的参数逐步筛选法求解

ＲＦＭ后，两组试验数据的像点残差如图１所示；

采用本文提出的残余系统误差改正方法进一步拟

合后的像点残差如图２所示。可以看出，采用

ＲＦＭ拟合严格成像模型时，像点残差大小分布呈

现明显的系统性，主要随犛狉 方向（卫星运动前进

方向）变化，最大残差达到０．１和０．０５像素量级，

本文提出的残余系统误差改正方法能够明显提高

原模型的拟合精度，可以基本消除像点残差的系

统性，最大残差仅为０．０５、０．００５像素量级，其拟

合精度统计如表４所示。可以看出经过残余系统

误差改正后，ＲＦＭ 定位精度显著提高，完全可以

替代严格成像模型进行卫星遥感影像的对地定位

处理。

９５７
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表３　不同犚犘犆求解方法的拟合精度

犜犪犫．３　犘狉犲犮犻狊犻狅狀狅犳犚犘犆狌狊犻狀犵犱犻犳犳犲狉犲狀狋犿犲狋犺狅犱狊 像素

数据 统计项目
岭估计方法 参数筛选方法

控制点 检查点 控制点 检查点

试验

数据

１

试验

数据

２

犮方向

狉方向

犮方向

狉方向

最大残差 －０．０９８０７６ －０．０８８５９３ －０．０９５３８５ －０．０８７６３８

最小残差 ０．００００１１ ０．００００２０ －０．０００００６ －０．００００２２

均方差 ０．０２６９１３ ０．０２７４８０ ０．０２７２０６ ０．０２７５６０

最大残差 －０．１５１２４１ －０．１６２７５３ －０．１４９５６６ －０．１５６３３４

最小残差 ０．００００２４ ０．０００００６ －０．００００１４ ０．０００１０４

均方差 ０．０３９０１３ ０．０４３９６１ ０．０３９１５０ ０．０４３６０２

最大残差 ０．０１５０１４ －０．０１５２３０ ０．０１５６１８ ０．０１５３８３

最小残差 ０．０００００１ －０．０００００４ －０．００００００ －０．０００００１

均方差 ０．００７８０９ ０．００７７８２ ０．００７８０４ ０．００７７７３

最大残差 －０．０５５８９６ －０．０５５８９４ －０．０５７０６２ －０．０５７０５８

最小残差 －０．０００００１ ０．０００００２ ０．００００００ ０．０００００２

均方差 ０．０２４５８９ ０．０２４４０１ ０．０２４５９６ ０．０２４４１１

图２　残余系统误差改正后的像点坐标残差分布

Ｆｉｇ．２　Ｉｍａｇｅｐｏｉｎｔｒｅｓｉｄｕｅｓａｆｔｅｒｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｏｆｒｅｍｎａｎｔｓｙｓｔｅｍａｔｉｃｅｒｒｏｒｓ

表４　残余系统误差改正前后的拟合精度对比

犜犪犫．４　犘狉犲犮犻狊犻狅狀犮狅犿狆犪狉犻狊狅狀犫犲狋狑犲犲狀狆狉犲犮犻狊犻狅狀犫犲犳狅狉犲犪狀犱犪犳狋犲狉狉犲犿狀犪狀狋狊狔狊狋犲犿犪狋犻犮犲狉狉狅狉犮狅狉狉犲犮狋犻狅狀 像素

数据 统计项目
残余系统误差改正前 残余系统误差改正后

控制点 检查点 控制点 检查点

试验

数据

１

试验

数据

２

犮方向

狉方向

犮方向

狉方向

最大残差 －０．０９５３８５ －０．０８７６３８ －０．０７２０８ －０．０６４３４４

最小残差 －０．０００００６ －０．００００２２ －０．００００１２ ０．００００１１

中误差 ０．０２７２０６ ０．０２７５６０ ０．０１７４２４ ０．０１８０９６

最大残差 －０．１４９５６６ －０．１５６３３４ ０．０５３４０６ ０．０５３９８７

最小残差 －０．００００１４ ０．０００１０４ ０．００００００ －０．００００１２

中误差 ０．０３９１５０ ０．０４３６０２ ０．０１５２９５ ０．０１６８２７

最大残差 ０．０１５６１８ ０．０１５３８３ －０．００２８６４ －０．００２５５９

最小残差 －０．００００００ －０．０００００１ ０．００００００ －０．００００００

中误差 ０．００７８０４ ０．００７７７３ ０．０００４４ ０．０００４３４

最大残差 －０．０５７０６２ －０．０５７０５８ ０．００５９０３ ０．００５２７５

最小残差 ０．００００００ ０．０００００２ ０．００００００ －０．００００００

中误差 ０．０２４５９６ ０．０２４４１１ ０．０００９５９ ０．０００９５５

５　结　论

本文提出基于离差阵和消去变换的ＲＦＭ 未

知参数逐步筛选求解方法，用最少最合理的参数

项拟合卫星遥感影像的严格成像模型，克服过度

参数化导致的系统病态性，并提出一种ＲＦＭ 残

０６７
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余系统误差的补偿方法。

试验结果表明，利用分母不相同的三阶ＲＦＭ

拟合严格成像模型，参数间的复共线性导致模型系

统病态，参数解不稳定。本文提出的逐步筛选参数

求解方法可以解决ＲＦＭ拟合严格成像模型的过

度参数化问题。该方法优化了数学模型，可以获得

最小二乘无偏估计结果，且模型稳定性比岭估计方

法高。该方法的参数个数虽然减少一半以上，但拟

合精度与原７８个参数模型的拟合精度一致。

ＲＦＭ拟合严格成像模型时存在主要随卫星

轨道运行方向变化的残余系统误差，利用本文提

出的残余系统误差补偿方法可以有效消除该残余

误差，拟合精度大大提高。

在实际应用中，基于离差阵的ＲＦＭ 参数逐

步筛选方法和ＲＦＭ残余系统误差的改正方法可

以独立或结合使用，例如拟合ＲＦＭ 时可以采用

逐步筛选法进行解算，当残余系统误差较大时再

采用残余系统误差补偿方法提高拟合精度。
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