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∃摘 ! 要% 为了拓展无人机在民用遥感领域的应用, 形成对卫星遥感和有人机航空遥感有益的补充, 本文首先介
绍了集航迹规划、空中遥感控制、数据获取、数据压缩解压缩、数据传输、快视图实时显示等功能为一体的无人

机遥感系统。然后对该系统的多次遥感飞行试验进行了介绍。最后根据所获取的遥感影像和飞行辅助数据对飞行

试验进行了质量评价。
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1! 引言

到 20世纪 80年代, 随着电子、通信和计算机技术的

迅速发展, 无人机经过了无人靶机、预编程序控制无人侦

察机、指令遥控无人侦察机和复合控制多用途无人机的发

展过程, 技术逐渐成熟, 在几次局部战争中发挥了重要的

作用, 得到了较为广泛的应用。到 20世纪 80年代中后期,

各国制造的无人机有近百种, 其性能和成本根据无人机的

主要用途而差异很大, 包括微型的低空低速遥控无人机和

大型的长航时、高空、高速无人机等 [ 1]。

我国的无人机工业起步虽晚, 但近年来发展迅速, 已

步入世界前列。目前, 西安、南京、北京等地推出了性能

各异的无人机。如西安爱生技术集团公司研制的无人机,

可用于军用战场侦察和监视任务以及民用研究。南京模拟

技术研究所研制的靶机可以执行地形跟随、贴地飞行、地

形规避和超低空飞行。其他如南京航空航天大学、北京航

空航天大学、中国测绘科学研究院、中国贵州航空工业总

公司以及一些民营企业也逐渐介入了这一高新科技领域,

研制了部分样机。

随着技术的成熟和民用领域的需求, 无人机已经逐渐

渗透到民用领域的各个行业。民用无人机多数是多用途无

人机装载民用任务载荷的变型机, 按用途可分为民用通信

中继无人机、气象探测无人机、灾害监测无人机、农药喷

洒无人机、地质勘测无人机、地图测绘无人机、交通管制

无人机和边境控制无人机等。美国能源部在大气辐射测量

计划中应用 A ltus无人机对大气对流层中的云层进行辐射和

散射测量, 以研究云层与来源于太阳和大地的辐射的相互

作用, 为准确预测二氧化碳引起的温室效应服务。美国航

空航天局也将多种无人机应用于森林火灾监测、精确农业、

海洋遥感大地磁场测量和风暴 (包括飓风和龙卷风 )测量等

研究项目。澳大利亚也利用全球鹰搭载成像 SAR进行海洋

监测研究 [ 2]。中国测绘科学研究院利用其自行研制的民用

遥感无人机 UAVRS�&型进行了数次遥感飞行任务, 并应
用于数字化城市建设和测绘的研究 [ 3]。尽管如此, 无人机

在民用特别是遥感领域的应用仍然处于起步阶段, 目前并

没有形成一个成熟的产业。

无人机遥感系统具有运行成本低、执行任务灵活性高

等优点, 正逐渐成为航空遥感系统的有益补充, 是遥感数

据获取的重要工具之一。本文讨论了利用我国自行研制的

民用无人机、中小型遥感传感器和任务控制系统等集成的

无人机遥感系统。介绍了利用该系统进行的飞行试验, 并

且对无人机执行遥感任务的飞行质量和获取数据质量进行

了分析。该试验积累了大量的经验, 为高空超高空无人机

遥感系统的发展奠定了基础。

2! 无人机遥感系统的集成

2� 1! 无人机遥感系统的总体组成

图 1! 无人机遥感系统总体结构

图 1为无人机遥感

系统的框图, 无人机遥

感系统由空中部分、地

面部分和数据后处理部

分组成。其中空中部分

包括遥感传感器子系

统、遥感空中控制子系

统、压缩子系统和无人

机平台。地面部分包括

航迹规划子系统、无人

机地面控制子系统以及

数据接收解压缩与实时

显示子系统 [ 4, 5]。

其工作流程为:  根据遥感任务的要求对待拍摄地区
进行航迹规划, 并将规划的航线数据预先载入无人机地面

控制子系统和遥感空中控制子系统; ∀ 无人机地面控制子
系统按照规划的航线控制无人机的飞行, 遥感空中控制子

系统则按照预设的航线和拍摄方式控制遥感传感器进行拍

摄; # 遥感传感器子系统将拍摄的数据进行存储, 并将原
始数据抽样后生成的快视图经遥感空中控制子系统传输给

无人机平台, 无人机平台则利用无线传输通道将快视图数

据传输到地面的控制子系统; ∋数据接收解压缩与实时显
示子系统接收无人机地面控制子系统转发的数据进行处理,

生成可以直接显示的无人机飞行航迹和拍摄的遥感图像的快

视图; (地面工作人员可以在地面监测无人机的飞行航线,
观测遥感图像快视图, 必要的情况下, 可以根据接收的数据

更改本次飞行的计划, 比如可以马上进行部分地区的补拍;

)拍摄结束后可以自动关闭遥感任务设备, 等待降落。



2� 2! 无人机遥感系统的组成
1) 航迹规划子系统:

航飞前按照遥感应用要求、飞行作业区特点、飞行器

和遥感器性能参数, 规划出飞行区域与航线、拍摄点, 预

先加载到无人机地面控制子系统和遥感空中控制子系统,

用于控制无人机的飞行和遥感拍摄。

2) 遥感传感器子系统:

无人机遥感系统可以集成的遥感传感器包括数字相

机、合成孔径雷达、红外扫描仪、前视红外、电视摄像

机等 [ 6]。

本次试验的遥感传感器子系统包括两台数字相机和一

台计算机, 完成遥感数据的获取和存储、快视图的生成和

传输等功能。其中一台相机为 4096 ∗ 4096像素的全色 CCD

相机, 另一台为 4500 ∗ 3000像素的彩色相机。计算机则采
用直流电源供电的工控机。

3) 遥感空中控制子系统

遥感空中控制子系统完成对遥感传感器子系统的控制,

如控制遥感传感器的通断电、拍摄方式、拍摄控制, 并且

接收遥感传感器的快视图数据与拍摄时刻的姿态经纬度等

数据进行打包, 然后传送到无人机平台。其中包括一台工

控机、一个自行研制的任务控制盒和电源控制盒。

4) 压缩解压缩子系统

为了实现数据的实时下传, 在本系统中集成了压缩解

压缩子系统, 主要由数据压缩板和相应的压缩软件组成。

空中遥感控制子系统能够通过调用压缩模块提供的函数接

口, 利用压缩处理板完成对数据的压缩。在地面解压缩模

块能及时准确地将机上下传的快视图压缩数据解压。其下

一步目标是对遥感原始数据进行压缩和快速下传。

5) 无人机平台及其地面控制子系统

无人机平台主要包括飞行器分系统、测控及信息传输

分系统、信息获取与处理分系统以及保障分系统。其中信

息获取与处理分系统可以集成不同的遥感传感器和其他信

息获取装置。测控与信息传输分系统负责将获取的遥感数

据和其他飞行器状态数据下传至地面控制站, 以及地面遥

控信息的上传。

无人机地面控制子系统监控无人机的飞行、接收并转

发无人机下传的遥感快视图数据和其他辅助数据。

该系统所采用的无人机平台是由中国贵航集团自行研

制的多用途民用无人机, 主要用途是作为遥感平台等民用

领域, 其设计标准按照有人机的标准设计, 性能优越。

6) 数据接收解压缩与实时显示子系统

在无人机飞行中, 处理由无人机地面控制子系统转发

的遥感快视图数据和其他辅助数据 (如 GPS定位数据、辅助

导航定位数据、无人机飞行姿态、航拍时刻等 ), 对飞行和

航摄过程进行实时监控和粗略评估, 给地面作业人员提供

必要的修正参考数据。

3! 无人机遥感系统飞行试验

3� 1! 试验目的及计划
本次飞行试验的主要目的是检验无人机遥感系统的可

行性与可靠性, 检验无人机作为遥感平台的可行性, 检验

航迹规划、相机控制与图像存储、压缩解压缩、快视图传

输与实时显示的能力。为了确保无人机遥感系统的飞行成

功, 遥感相机和其他载荷已在直升机和运 - 12上进行过相

应的飞行试验, 为无人机的飞行试验奠定了基础。 2005年

7月 26日到 8月 25日, 北大、中科院和贵航集团相关人员

在试验现场对无人机遥感系统进行了多次调试, 完成了 3

次飞行试验。获取了贵州省安顺市部分市区和其他某区域

的无人机遥感影像, 并对遥感影像进行了简单的分析和

处理。

3� 2! 飞行试验
本次飞行试验共飞行作业 3次, 其具体试验情况如表 1

所示。其中第一次试验主要为了验证无人机遥感系统的机

上成像能力。第二次则按照遥感作业的要求进行了航迹规

划, 按起始点的经纬度自动开始拍摄, 按结束点的经纬度

自动关闭遥感设备。验证了航迹规划、遥感空中控制子系

统以及数据获取、数据传输以及快视图显示等功能。第三

次试验则重点验证了压缩解压缩功能, 同时改正了前两次

试验中存在的一些问题 , 取得了较好的结果。

表 1! 无人机遥感系统飞行试验情况表

第一次 第二次 第三次

时间
8月 8日

10+00+12+00
8月 18日

15+30- 18+30
8月 24日

9+30- 11+45

飞行区域 某机场附近 安顺市部分区域 某机场附近

天气 阴 晴 阴

相对高度 200m 1000m 200m400m

速度 40m /s 40m /s 40m /s

焦距 80mm 80mm 80mm

快门 1 /1000s 1 /1000 s 1 /500 s

光圈 2�8 2�8 2�8

拍摄方式 延时自动拍摄 到预设点自动开拍 到预设点自动开拍

拍摄间隔 6s 5 s 5s

航向重叠 无重叠 54�79% 无重叠

旁向重叠 无重叠 30% 无重叠

拍摄图像 33张 158张 48张

4! 飞行试验质量分析
由于试验的重点有所区别, 在三次飞行试验中, 其中

第二次的飞行试验是按照航空遥感的要求设计航线的, 下

面对飞行试验质量的分析都是基于第二次飞行试验的数据。

4� 1! 航片重叠率
按照航空遥感的一般要求, 拍摄时的航向重叠率为

60% , 最小不得小于 53% ; 旁向重叠率为 30% , 最小不得

小于 15%。本次飞行试验考虑到天气等因素的考虑 , 设计

了航向重叠率为 55% , 旁向重叠率为 30% , 根据拍摄时刻

的经纬度和拼接的部分遥感缩略图 (图 2) 可以看出 , 整个

拍摄区域没有出现漏拍的现象, 而且图像也满足航片重叠

率的要求。

图 2! 第一和第二条航带的遥感缩略图
4� 2! 航线弯曲度
图 3为无人机实际飞行的航线和设计的航线的对比图。

由图可知, 设计的航线为东西方向水平飞行, 因此根据实

际飞行航线的纬度就可以计算出航线的弯曲度。可以看出,

在第二条和第四条航带的进入点与设计值有较大的距离 (分

别为 33� 51和 39�30m ), 其余部分飞行的情况非常良好。表
2为四条航线实际飞行的纬度和弯曲度。根据航摄的要求,

航线弯曲度不超过 3%。而本次飞行试验的航线最大的弯曲

度为 1� 4% , 满足飞行的要求。
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图 3! 实际飞行航线与设计航线图

表 2! 实际飞行航线弯曲度
航线 1 航线 2 航线 3 航线 4

纬度预设值 (,) 26�26211739 26�25904 26�25629539 26�253218

实际纬度均值 (, ) 26�2620938 26�2590403 26�2562388 26�2532576

预设值与均值之差 (m ) 2�63 - 0�03 6�30 - 4�41

偏离航线最大值 (m ) 3�45 33�51 17�92 39�30

航线长度 (m ) 2875�43 2875�35 2875�28 2875�21

弯曲度 0�1% 1�2% 0�6% 1�4%

4� 3! 相片倾斜角与相片旋转角
表 3列出了各条航带拍摄点无人机的横滚角和俯仰角,

它们分别造成拍摄图像的左右倾角和前后倾角。由表中数

据可知, 横滚角的最大值为 1�85,, 俯仰角的最大值为
2� 89,, 基本满足遥感摄影对相片倾斜角一般小于 2,, 最大
不得超过 3,的要求。

另外 , 遥感摄影要求旋偏角一般不超过 6,, 最大不超
过 8,。由表 4可知 , 只有第四条航带有一个拍摄点的旋偏

角超过 6,, 另外还有一个点的旋偏角为 5� 9121,。所有有
效拍摄图像的旋偏角均小于 8,。而且角度最大的拍摄点都
处于拍摄区的最东面。从图 2中飞行的实际航线也可以看

出 , 在四条航带的右端实际航线与预设航线的偏差较大。

经分析发现, 其原因是无人机在切换航带时设计的飞行航

线太短, 使无人机没有足够的时间来调整其姿态和位置 ,

造成进入拍摄航带时的航迹角偏差比较大 , 导致了旋偏角

较大。

本次飞行试验并没有安装稳定平台。在此条件下, 飞

机的姿态已基本满足遥感作业的要求。下次飞行时, 可通

过改进航线, 使无人机在进入拍摄区前有足够的调整时间,

以减小偏航角。如果需要提高姿态的精度, 还可以加装稳

定平台。

4� 4! 摄影航高
表 5列出了各航带摄影航高的均值、最大值和最小值,

从中可知, 航带内的航高差为 4� 3m, 而整个拍摄区内航高
的最大偏差仅为 6�7m, 完全满足遥感飞行的要求。

表 4! 拍摄点的相片旋角

航带号 1 2 3 4

所
有
拍
摄
点
的
偏
航
角
�
,
�

3�63 - 5�47 3�80 - 6�35

3�10 - 4�68 2�75 - 5�91

2�84 - 4�95 2�66 - 5�12

2�66 - 4�42 2�22 - 4�68

2�92 - 4�51 2�04 - 4�33

2�22 - 3�98 2�66 - 4�07

3�27 - 3�45 2�31 - 3�01

2�66 - 3�10 2�92 - 2�84

2�66 - 3�10 3�01 - 2�92

3�10 - 2�31 3�10 - 3�10

2�57 - 1�60 2�66 - 3�10

2�48 - 1�78 3�10

均值 2�84 - 3�61 2�77 - 4�13

最大值 3�63 - 5�47 3�80 - 6�35

表 3! 拍摄图像的
横滚角和俯仰角

航带号 1 2 3 4

横
滚
角

均值 ( , ) 0�460�950�360�81

最大值 ( , ) 1�141�851�031�58

俯
仰
角

均值 ( , ) 2�121�911�881�76

最大值 ( , ) 2�702�892�342�42

表 5! 无人机遥感
系统摄影航高 (m)

航带 1航带 2航带 3 航带 4

均值 2585�9 2587� 3 2587�2 2588�4

最大值 2588�6 2589� 8 2589�2 2591

最小值 2584�3 2585� 5 2585�5 2586�7

差值 4�3 4�3 3�7 4� 3

5! 结束语

为了拓展无人机在民用遥感领域的发展, 为研制高空

超高空无人机遥感系统做好充分的准备, 北大遥感所、中

科院遥感所与贵航集团无人机中心联合完成了无人机遥感

系统的调试和飞行试验。验证了航迹规划、任务控制、数

据获取、数据压缩解压缩、数据传输、快视图实时显示等

功能, 获取了部分地区的遥感影像。试验结果表明无人机

遥感系统不仅是可行的, 而且是可靠的。它作为一种新型

的遥感数据获取手段, 必将成为现代国家对地观测体系中

不可或缺的重要组成部分。
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can affect the distance accuracy, and va lidates the conc lusion by a�
nalysis the " sca le bar" m easurem en t resu lt from two different 3D
instrum ents, T o tal Station and Laser T racke r� F inally, the pr incip le
o f EDM add itive constant calcu lation by " tw o po ints" based on dis�
tance measurem ent is g iven� There is no deep, integrated d iscuss ion
on th is question in re ference, and we hope that th is paper can pro�
v ide an ac tua l opera tion re ference for the surveyor in prec ise eng i�
neering survey�

K ey words: 3D coord inates; d istance calculation; to tal sta�
tion; laser tracke r; additive constant

YU Cheng�hao, KEM ing, ZHAO Zhen�tang ( Shangha i Insti�
tu te o fApplied Phys ics, the Ch ineseAcadem y o f Sc iences, Shangha i
201800, China)

An improved TIN algor ithm based on au to�coup ling tr iangle
Abstrac t: A im ing at the sho rtcom ing o f algor ithm o fAuto�Cou�

p ling T r iangu lation, th is paperm akes some improvem ent on it� The
im proved algorithm brings out a thought of " first d iv ision then m od�
e ling " � It first div ides the large reg ion o f terra in into som e sm a ller
subb locks and then ca lcu la tes in som e spec ified ones� F ina lly, it u�
ses the im proved a lgor ithm to build the terra in m ode l and gets a good
im provement in e fficiency�

K ey words: DEM; de launay triangulation; topology
TAN R en�chun , YAO Lan , LIU M in∀ (  W uhan Des ign

Survey Resea rch Institute, Wuhan 430022, Ch ina; ∀ Guang zhou
U rban P lann ing & Design Survey Research Institute, Guang zhou
510060, China)

R esearch on theComGIS�based typ ical geography ob jects spec�
trum characteristic da tabase system
! ! Abstract: The typical g eography objects spectrum character istic
database is the basic data of remo te sens ing quantitative ana lysis and
computer inte lligent se lection o f geography objects type� It is an im�
portant fram e o f reference to identify geog raphy ob jects� It can be a l�
so used in remo te sensing techno logy app lication pro jec t as the d irect
analysis data� In th is paper, them a in contents of th is database de�
sign are introduced such as the integra l system fram e, organiza tion
structure, function m odu les, property cha racte ristics, m a in in terface
and key techno logy ana lysis�

K ey words: objects spectrum charac teristic; da tabase system;
component G IS

SUN H ong�m ei , WANG P ing∀ , J IA Rui�sheng (  Co lleg e
o f Inform ation Sc ience& Eng ineer ing, Shandong Un iversity o f Sc i�
ence& Techno logy, tsing tao 266510, Ch ina; ∀ College of Geo�in�
form ation Science& Eng ineering, Shandong Un iversity o f Sc ience&
Techno logy, tsingtao 266510, Ch ina)

Design and imp lem entation of census spatio�tem poral database
based on datamodels of base statew ith am endm ents
! ! Abstract: In th is paper the sign ificance o f census spatio�tem�
poral da tabase w as ana lyzed, and the spatio� tem pora l data models
w ere introduced, especia lly the data m ode ls o f base sta te w ith a�
m endm ents� B ased on the sho rtag e discussion o f these data m ode ls,
a new spatio�tem po ra l datam ode l o f base state w ith am endm entsw as
presented and put fo rw ard� On consideration o f the character istic of
census spatio�tempora l data, a scheme to set up the census spatio�
tem po ra l database was proposed and an instance w as g iven�

K ey words: base state w ith am endm en ts; spa tio�tem po ra l da ta
m ode;l census; spatio�tempora l database

MA W ei�jun , LIU De�q in , LIU Yu ∀ LIU Dong�q in ∀

(  Chinese Academe o f Surveying and M apping, BeiJing 100039,
Ch ina; ∀ Co llege of Geo� Info rm ation Sc ience and Eng inee ring,
Shandong University o f Sc ience and Techno logy, Q ingdao 266510,
Ch ina)

R esearch and experim ent of large�scale reliefmaps w ith im age�
ry from a rem ote�con trol helicop ter system
! ! Abstrac t: In th is paper, a procedure known as d ig ital close�
range ae rial pho tog ramm ter ic survey ing m ethod, w hich exp lores a re�
m ote�control ae rial im ag ing sy stem w ith a he licopter and w ire less
d ig ita l cam era as im ag ing platfo rm, is proposed to produce large�
sca le relie fm aps� Through the exper im enta l wo rks in a sma ll area of
1� 3km2 by using th is system and the proposed procedure, it can con�
clude tha t the proposed system and procedure can be used fo r produ�
cing large�sca le re lief m aps in term s o f accuracy and o rthorectified
im age generation, and m eanwh ile, the costs can be reduced�

K ey words: c lose�range pho tog ramm etry; ae rial photogramm e�
try; d ig ita l c lo se�range aerial photogramm etry survey

WANG J ian�x iong, ZHANG Fu�x ia, KONG L ing�q iong ( Co l�
lege o f W ater Resources, H ydraulicx and A rchitec ture, Y A U,
Kunm ing 650201, Ch ina)

The in tegration and f light exper im en t of UAV rem ote sen sing
system
! ! Abstract: Unm anned aeria l vehicles ( UAVs) have been ap�
p lied to m ilitary fie lds in last decades� In o rder to introduceUAV to
the civ il applications, theUAV rem ote sensing system ( UAVRSS),
w hich inc ludes flight planning, task contro lling, da ta acqu iring, da ta
transm ission, data compression and decom press ion, as we ll as im age
d isplay sub�system s, is briefly introduced in this pape r� And then,
several flight exper im ents are carr ied out to acqu ire im age data under
d ifferent conditions� F ina lly, the data from the UAV and remo te
sens ing cam era are ana lyzed to eva luate the qua lity o f the flight ex�
per iments� The resu lts show tha t UAVRSS is a new, efficien t and
flex ib le m eans to co llect rem ote sens ing data�

K ey words: unm anned aerial veh icle remo te sens ing sy stem
(UAVRSS); flight exper im ent; qua lity eva luation

LV Shu�q iang , YAN Lei , ZHANG B ing∀ , YANG Shao�
w en# , JIAO J ian , ZHAO H ong�y ing , Q IN Q i�m ing , ZENG Q i
�m ing (  Institu te o fRem o te Sensing and G IS, PekingUn iversity,
Be ijing 100871; B eijing Key Lab� O f Spatial Inform ation Integ ration
& Its App lications, Be ijing 100871; ∀ Institute o f Rem ote Sensing
Applications, Chinese Academy o f Sc iences, Be ijing 100101; #
China Nationa lGu izhou Av iation Industry ( G roup) Co� ltd�, Gu iy�
ang 550009)

Sensitiv ity analysis of m ono�w indow and single�channel algo�
rithm s to the possib le errors in param eter estim ation
! ! Abstract: The advent o f the m ono�w indow algor ithm (MWA)
and sing le�channel me thod ( SCM ) has opened up a new w ay for re�
tr iev ing land surface tem pera ture ( LST ) from Landsat TM therm a l
band� H ow ever, due to the g reat d ifficu lty o f obtaining the in situ
g round m easurements comparab le to the p ixe l size of Landsat TM 6
data a t the satellite pass, validation o f these tw o a lgo rithm s w ith the
in situ m easurements is still no t feasible at the present tim e� In th is
paper, a sensitiv ity ana lysis has been conducted to exam ine the
effec ts o f poss ible errors in the three param eter ( i� e�, g round em is�
siv ity �  �, near�surface air tem perature � T0� and the atmosphe ric
w ater vapor content � w� ) estim ations on LST retrieva ls, thus to pro�
v ide an alternative w ay to assess the perform ance o f the tw o a lgo�
rithm s� The resea rch resu lts show tha t: ( 1) bo thMWA and SCM are
not v ery sensib le to the possib le e rrors o f ; ( 2) MWA is m ore sen�
sib le to the poss ible errors of w ( when T 0 is low ) or T0 ( when w is
h igh), if com pared w ith the re la tive ly insign ifican t im pac t o f the pos�
sib le e rrors o f on the retrieved LSTs; ( 3) as for SCM, the effect o f
the possible errors o f w on the LST retr ieva ls is m uch g rea ter than
tha t of �

K ey words: Landsa t TM; m ono�w indow a lgor ithm; sing le�
channe lm ethod; param eter estim ation erro r; sensitiv ity ana ly sis

DING F eng ∀ , X UH an�q iu (  Co llege of Env ironm ent and
Resources, Fuzhou Un ive rs ity, Fuzhou 350002, Ch ina; ∀ Co lleg e
o f Geog raph ica l Science, Fujian Norm a lUniversity, Fuzhou 350007,
China)

Study of 3D in teract ive app lication of Geo� spat ial modeling
based of tri�prism
! ! Abstract: The study o f 3D inte ractive app lication plays a key
ro le in the research o f 3DGM� It can display the spatia l attributes o f
the geo�m ode ling comprehensive ly� Th is article studies them odeling
construction based on tr i�prism and discusses the a lgor ithm s o f the
v irtual digg ing, v irtua l geo log ic inc is ing, virtual digg ing and v irtua l
ramb ling� W ith the v isua liza tion of the geo log ical bod ies based on
OpenGL, it so lves som e eng ineer ing prob lem�

K ey words: 3DGM; tri�pr ism; 3D interactiv e operation
WEN X ue�dong , ZH U Qiang , LU X iu�shan∀ , ZHANG

Yu# , LI Q ing�yuan∋ (  N ingbo P lann ing and Geog raphy In fo r�
m ation Center, N ingbo 315041, Ch ina; ∀ Shandong Un iversity o f
Sc ience and Techno logy, Q ingdao 266510, China; # Wuhan Un i�
ve rs ity, Wuhan 430079, Ch ina; ∋ Ch inese Academ y o f Survey ing
andM aping , Be jing 100039, China)

Imp lem en tation of Taihu lake water shed data shar ing system
based on smart clien t
! ! Abstract: It is necessary to share the mu lti�source, heteroge�
neous, m assive da taw ith d ifferen t struc ture based on spatial data and
attribute da ta at present� Th is article, m ak ing use of Sm art C lien t
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