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引言

野外地震资料采集 原始地震资料

速度是时间域地震资料处理中最重要的参数之一，找到准确的速度有助于让地

震剖面清晰可见，构造形态更加合理，因此速度解释是一项极其基础和重要的工作。

地震速度拾取叠加地震剖面



3

随着采集规模的增加和两宽一高及小面元处理技术的发展，海量地震数据的速

度拾取工作将花费大量的人工和时间成本，极大的影响着项目处理周期。

引言

1000X1000m 500X500m 100X100m（局部）

高密度解释 高密度解释

1370个CMP 5480个CMP 87680个CMP
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一、基本原理（方法一）

1、高信噪比——速度谱能量团检测

2、低信噪比——速度曲线趋势预测
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一、基本原理（方法一）

速度谱数据 扫描叠加段数据

速度谱
数据

扫描叠加
段数据

谱中特
征提取

数据
编码

速度谱特征
图

叠加段特征
图

特征融合
多信息
特征图

分割预测

阈值筛选

趋势预测
输出

为解决目标检测在中低信噪比数据弱

能量反射区域识别精度下降的问题，

需要结合整体速度曲线时间方向趋势

规律以及相邻采样点之间的空间信

息，利用语义分割方法对速度谱拾取

曲线和扫描叠加段数据进行多信息融

合趋势预测。
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一、基本原理（方法一）

速度谱解释过程中需要综合分析多项数据，其中谱中能量团的强弱及位置、拾

取速度曲线在时间方向的变化趋势以及相邻采样点横向变化的空间信息是拾取过程中

重要的参考标准，本方法以此为基础并且针对现有方法存在的问题利用人工智能技术

通过提取谱中速度曲线综合趋势信息进行学习实现速度谱的自动智能拾取。

谱中能量团 速度曲线 扫描叠加段
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一、基本原理（方法二）

通过目标检测YOLO-V7网络，引入注意力机制及轻量化网络模块，并优化损失

函数，自动学习和识别图像中的复杂特征，并对其进行精确的分类和定位。

目标检测模型网络结构图



9

目录

一． 基本原理

二． 应用流程

三． 功能简介

四． 实例对比

五． 经验总结



10

二、应用流程

速度谱制作 常规速度谱解释

速度是时间域地震资料处理中最重要的参数之一，找到准确的速度有助于让地

震剖面清晰可见，构造形态更加合理，因此速度解释是一项极其基础和重要的工作。

智能化速度谱解释叠加地震剖面
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二、应用流程

速度谱制作 常规速度谱解释

速度是时间域地震资料处理中最重要的参数之一，找到准确的速度有助于让地

震剖面清晰可见，构造形态更加合理，因此速度解释是一项极其基础和重要的工作。

智能化速度谱解释叠加地震剖面
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二、应用流程

标签管理筛选

标签优化校正 网络训练预测

智能拾取优化 智能拾取质控

智能拾取结果

智能化交互速度谱解释软件主要技术流程

GeoEast-Smarter-VeloPick智能化速度谱解释主要包含标签制作【制作→优化

→管理】、模型训练、速度预测、速度优化、速度质控几大关键步骤。
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三、功能简介
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化

6. YOLO



17

1、启动GeoVeloPick

三、功能简介--启动GeoVeloPick
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1、启动GeoVeloPick

三、功能简介--启动GeoVeloPick
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1、启动GeoVeloPick

三、功能简介--启动GeoVeloPick
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1、启动GeoVeloPick

三、功能简介--启动GeoVeloPick
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化
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2、创建、选择Session—数据准备

三、功能简介--创建、选择Session

谱制作
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2、创建、选择Session—数据准备

三、功能简介--创建、选择Session

谱合并
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2、创建、选择Session—数据准备

三、功能简介--创建、选择Session

导出

导入
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2、创建、选择Session—数据准备

三、功能简介--创建、选择Session

作谱

谱合并

导出

导入
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二、创建、选择Session

三、功能简介--创建、选择Session
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化

6. YOLO
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置
① 环境准备

② 数据准备

③ 模型训练

④ 速度预测

⑤ 速度优化

⑥ 速度平滑

⑦ 速度加载

⑧ 标签定义

⑨ 速度误差质控

⑩ AI信息管理

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化 6.YOLO
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3、参数设置—环境准备

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—环境准备

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

The Input Data Format 数据格式 GeoEast、Segy GeoEast

Percentage of node threads 
used

当前节点线程利用率 【0，100】 50

Method of Network Model 网络选择 U_Net、YOLO U_Net

Label Dataset Paht 智能拾取工作目录
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3、参数设置—数据准备

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—数据准备

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Name of T-V Data 标签数据名称 t_v_labels.dat

Optimization Label Data 优化标签数据 yes/no no
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3、参数设置—模型训练

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—模型训练

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Label Name of Model Training 模型训练标签名称 t_v_labels.dat

CMP Number of segments stack 
of Model Training

模型训练的小叠加段道数 【1，51】 51

Seed Rate of Model Training 模型训练中训练集占数据集
的比例，即种子率

【0.5，0.9】 0.8

Max Iterations of Model Training 模型训练最大迭代次数 【100，100000】 6000

Dirtory Name of Output Model 模型训练结果输出目录名称 result
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3、参数设置—速度预测

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度预测

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Model Name 模型名称

Label Name of Predictions 预测标签名称 t_v_labels.dat

CMP Number of segments stack 
of Predictions

预测的小叠加段道数 【1，51】 51

Threshold of Predictions 预测阈值置信度（值越大，
预测点越少）

【0，0.9】 0.1

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度优化

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度优化—不微调

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Name of Input T-V Pair 输入速度T-V对数据文件

Min Time Interval of T-V 
Pair(ms)

优化后的速度对的最小时间
间隔

时间【0，10000】
最小间隔【20，1000】

参看下页

Min Time Interval of 
PeakPoint(ms)

速度谱极值求取的最小时间
间隔

【40，800】 60

Allow Velocity Micro Adjust 是否进行速度微调 yes

Name of Output T-V Pair (prefix) 输出速度T-V对数据文件
【前缀】

op_
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3、参数设置—速度优化—最小时间间隔

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度优化—速度微调

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度优化—速度微调

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Allow Velocity Micro Adjust 是否进行速度微调 yes

Amount of Picking Points for 
Velocity Micro Adjustment(%)

参与速度微调的速度拾取点
数量（百分比）

【0，100】 90

Range Limit for Velocity Micro 
Adjustment(%)

速度微调的限制范围（百分
比）

时间【0，10000】
低限【-3，0】
高限【0，3】

参看下页

Allow Velocity Inversion 是否允许速度反转 no
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3、参数设置—速度优化—速度微调

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度平滑

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—速度平滑

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Name of Input T-V Pair 输入速度T-V对数据文件

Velocity Smooth Radius of 
InLine(m)

InLine方向速度平滑半径
（米）

【5，10000】 1000米

Velocity Smooth Radius of 
XLine(m)

XLine方向速度平滑半径
（米）

【5，10000】 1000米

Apply InLine/XLine Axis Data 只应用InLine/XLine方向主轴
数据

True/False True

Velocity Smooth Increment of 
InLine

InLine方向速度平滑增量 【1，500】 10

Velocity Smooth Increment of 
XLine

XLine方向速度平滑增量 【1，500】 10

Name of Output T-V Pair (prefix) 输出平滑后的速度对文件
（前缀）

sm_
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3、参数设置—加载速度T-V对

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—标签定义

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Current T-V 是否以当前速度作为预测速
度

True/False True

Name of AI T-V 预测速度文件名

Contrast Type 误差对比类型，包括：
Label T-V 预测速度与标签速
度（缺省值）、Central 
Scanning T-V 预测速度与速
度谱中心扫描速度。

Label T-V / Central 
Scanning T-V

Label T-V

Deviation Point 速度误差曲线显示参数
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3、参数设置—误差质控【计划进行质控的数据--True模式】

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控【计划进行质控的数据--True模式】

三、功能简介--参数设置



51

3、参数设置—误差质控【计划进行质控的数据--False模式】

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控【参与对比的数据】

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—误差质控

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—信息管理

三、功能简介--参数设置
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3、参数设置—信息管理

三、功能简介--参数设置

参数名称 中文 取值范围 缺省值

Show Model Training Message 模型训练信息 True/False False

Show T-V Predictions Message 速度预测信息 True/False False
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化

6. YOLO
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释
① 标签定义

② 数据准备

③ 模型训练

④ 速度预测

⑤ 速度优化

⑥ 速度加载

⑦ 速度误差质控

5. AI速度优化

6. YOLO
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标签显示方式：
                       表   格：列表显示
                       平面图：标签点显示，可以叠合显示工区网格、速度切片等质控图件
       标签选取方式：
                       表  格： ●单选、多选
                                      ●全选、全不选
                                      ●矩形框选择
                                      ●网格化选择
                                      ●选择点、inline线、crossline线
                      平面图：●单选、多选
                                      ●全选、全不选
                                      ●矩形框选择
                                      ●多边形选择
                                      ●选择点、inline线、crossline线

4、智能速度谱解释—标签定义

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—标签定义

提供表格、平面图等多种方便快捷的交互方式，进行速度标签的建立和管理。
可视化的图形显示、鼠标操作选取，实时互动，帮助用户直观有效地设置标签点，生成多套标签

文件，快速应用于后续智能训练的迭代。

平面图方式

速度标签文件

表格方式

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—标签定义—表格

三、功能简介--智能速度谱解释

Label Management

Select
Go to

右键
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4、智能速度谱解释—标签定义—导航图

三、功能简介--智能速度谱解释

右
键
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Data Preparation

4、智能速度谱解释—数据准备

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—数据准备

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—模型训练

三、功能简介--智能速度谱解释

Model Trainning
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4、智能速度谱解释—模型训练

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—速度预测

三、功能简介--智能速度谱解释

Velocity Predictions
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4、智能速度谱解释—速度优化

三、功能简介--智能速度谱解释

Velocity Optimization
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4、智能速度谱解释—速度平滑

三、功能简介--智能速度谱解释

Velocity Smooth
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4、智能速度谱解释—速度加载

三、功能简介--智能速度谱解释

Load T-V（AI）



73

4、智能速度谱解释—速度加载

三、功能简介--智能速度谱解释
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4、智能速度谱解释—速度加载

三、功能简介--智能速度谱解释

加载预测或者优化的速度时，覆盖标签数据
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4、智能速度谱解释—速度加载

三、功能简介--智能速度谱解释

加载预测或者优化的速度时，保留标签数据
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4、智能速度谱解释—速度加载

三、功能简介--智能速度谱解释

说明 ：砖红色是标签数据；黑色是谱点；绿色是拾取点说明 ：砖红色是标签数据；黑色是谱点；绿色是拾取点
True ：加载预测或者优化的速度时，覆盖标签数据
说明 ：砖红色是标签数据；黑色是谱点；绿色是拾取点
True ：加载预测或者优化的速度时，覆盖标签数据
False ：加载预测或者优化的速度时，保留标签数据



77

4、智能速度谱解释—速度误差质控（导航图方式）

三、功能简介--智能速度谱解释

提供了平均绝对速度误差、最大绝对速度误差、速度误差方差三个统计量，可以较好地反映预测

速度相对于标签速度的偏差，可以快速评判预测速度的质量。

平均绝对速度误差（7—54） 最大绝对速度误差（32—420） 速度误差方差（6—98）

7

54 420

32

98

6
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4、智能速度谱解释—速度误差质控（曲线方式）

三、功能简介--智能速度谱解释

提供了预测速度与标签速度的误差质控，预测速度与速度谱中心扫描速度的误差质控，可以较好

地反映预测速度相对于标签/中心扫描速度的偏差，可以快速评判预测速度的质量。

预测与标签 预测与中心扫描速度
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化
① 调整作谱参数

② 加密标签

③ 自动标签优化

④ 误差图引导

⑤ 速度平滑

⑥ 多速度对比

6. YOLO
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5、AI速度优化—调整作谱参数

三、功能简介--AI速度优化
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5、AI速度优化—调整作谱参数（实例展示）

三、功能简介--AI速度优化

速度谱制作（11个叠加段）
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5、AI速度优化—调整作谱参数（实例展示）

三、功能简介--AI速度优化

速度谱制作（41个叠加段，加密叠加段）
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5、AI速度优化—调整作谱参数（实例展示）

三、功能简介--AI速度优化

速度谱制作（11个叠加段）
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5、AI速度优化—调整作谱参数（实例展示）

三、功能简介--AI速度优化

速度谱制作（41个叠加段，加密叠加段）
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5、AI速度优化—加密标签：在构造变化较剧烈区域，相同间隔速度谱变
化较快，利用同等间隔标签速度进行预测，复杂构造部位拾取精确较低。

三、功能简介--AI速度优化

简单构造部位（1000m间隔） 复杂构造部位（1000m间隔）
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5、AI速度优化—加密标签：对复杂构造部分标签加密解释之后进行速度
预测拾取，拾取的精度得以提高。

三、功能简介--AI速度优化

简单构造部位 复杂构造加密标签前 复杂构造加密标签后
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5、AI速度优化—加密标签：对复杂构造部分标签加密解释之后进行速度
预测拾取，同相轴更聚集，构造更清晰。

三、功能简介--AI速度优化

手动拾取 AI拾取 加密标签AI拾取



88

5、AI速度优化—自动标签优化

三、功能简介--AI速度优化
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5、AI速度优化—误差图引导

平均绝对速度误差（7—54） 最大绝对速度误差（32—420） 速度误差方差（6—98）

7

54 420

32

98

6

三、功能简介--AI速度优化
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5、AI速度优化—误差图—快速的定位

三、功能简介--AI速度优化

最大绝对速度误差（32—420） 预测速度         标签速度
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

人工拾取
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取加密
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取加密-平滑1000米
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取加密-平滑5000米
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

人工拾取
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取加密
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取加密-平滑1000米
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5、AI速度优化—速度平滑

三、功能简介--AI速度优化

AI拾取密-平滑5000米AI拾取加密-平滑5000米
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5、AI速度优化—多速度对比

三、功能简介--AI速度优化

1. 对比数据来源支持DB/File

2. 大道集：动校正、双曲线模式均支持切换速度T-V对

3. 替换速度：根据质控结果，支持局部、整体替换

① Replace Current CMP：替换当前CMP为对比速度

② Replace Current Line：替换当前线为对比速度

③ Replace All Contrast T-V：替换所有对比速度

④ Replace Part：局部替换成对比速度
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5、AI速度优化—多速度对比

红色：标签
黄色：对比速度

三、功能简介--AI速度优化
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一、多速度对比质控：

AI预测结果 标签数据

三、功能简介--AI速度优化
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一、多速度对比质控：

AI预测结果 标签数据

三、功能简介--AI速度优化
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三、功能简介

1. 启动GeoVeloPick

2. 创建、选择Session

3. 参数设置

4. 智能速度谱解释

5. AI速度优化

6. YOLO
① 流程图

② 标签制作

③ 数据准备

④ 模型训练

⑤ 速度预测

⑥ 实例展示



104

6、YOLO—流程图

三、功能简介--YOLO
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6、YOLO—标签制作

三、功能简介--YOLO
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6、YOLO—数据准备

三、功能简介--YOLO

Data Preparation
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6、YOLO—数据准备

三、功能简介--YOLO

与U_Net的区别：

① 资源环境同模型训练、速度预测

② 时间略长于原方法
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6、YOLO—模型训练

三、功能简介--YOLO
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6、YOLO—模型训练

三、功能简介--YOLO

与U_Net的区别：

① 迭代次数明显减少【200次】

② 训练时间明显缩短
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6、YOLO—速度预测

三、功能简介--YOLO

与U_Net的区别，针对高信噪比的数据：

① 能量团定位更加准确

② 拾取位置、拾取间隔更加合理【一定程度上，可以忽略速度优化过程】
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6、YOLO—实例展示

三、功能简介--YOLO

预测（上）、标签（下）对比
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6、YOLO—实例展示

三、功能简介--YOLO

实际数据人工拾取结果



113

6、YOLO—实例展示

三、功能简介--YOLO

实际数据智能拾取结果
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6、YOLO—实例展示

三、功能简介--YOLO

实际数据人工拾取叠加剖面
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6、YOLO—实例展示

三、功能简介--YOLO

实际数据智能拾取叠加剖面
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6、YOLO—效率

三、功能简介--YOLO
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目录

一． 基本原理

二． 应用流程

三． 功能简介

四． 实例对比

五． 经验总结
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目录

一． 基本原理

二． 应用流程

三． 功能简介

四． 实例对比

1. 模型数据

2. 生产数据【引用来源：处理中心余炜】

五． 经验总结
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1、应用效果对比－－Marmousi模型速度谱：顶部高信噪比拾取到能量团，底部低信噪比保持
速度趋势

四、实例对比

CMP500速度谱拾取结果对比

人工拾取 智能拾取Marmousi模型
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1、应用效果对比－－Marmousi模型数据：同相轴聚焦，信噪比提升

四、实例对比

人工拾取智能拾取
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目录

一． 基本原理

二． 应用流程

三． 功能简介

四． 实例对比

1. 模型数据

2. 生产数据【引用来源：处理中心余炜】

五． 经验总结
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2、应用效果对比－－莫北10井成像速度加密速度谱：拾取精度高，复刻人工拾取标准，自动
忽略多次

四、实例对比

标签速度
（80*80）

加密速度
（40*40）

叠合显示

拾取点人工拾取 拾取点AI拾取 预测点AI拾取
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2、应用效果对比－－莫北10井成像速度加密效果对比（局部放大）：同相轴连续、聚焦

四、实例对比

人工拾取速度 AI智能拾取速度
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2、应用效果对比－－均方根速度场：保持构造趋势，加密拾取使细节更加丰富

四、实例对比

人工拾取—速度场 AI加密拾取—速度场 30
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2、应用效果对比－－查看平均绝对速度误差、最大绝对速度误差、速度误差方差三个统计量，
反映预测速度相对于标签速度的偏差较小，AI拾取可信。

四、实例对比

平均绝对速度误差（7—25） 最大绝对速度误差（32—140） 速度误差方差（6—25）
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五、经验总结

1. 效率

2. 经验分享

3. 注意事项
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五、经验总结--效率

GeoEast
谱数：4317 = 4*57+47*87
训练：31025秒【8°37′05″】
预测：1139秒 【18′59″】
优化

Segy
谱数：4317 = 4*57+47*87
训练：28284秒【7°51′24″】
预测：1139秒 【7′21″】



130

五、经验总结—交流中遇到的问题

智能化速度拾取问题汇总：

① Line/CMP的Inc错误

② 道集的道顺序错误—Tapeout/Tapein过程中

③ 覆盖次数不够导致的错误—V4.1.2解决

④ 浅层外推异常

⑤ 速度谱（不合理值）异常—V4.4解决【该问题涉及用户多】

⑥ 三维工区线束作谱导致模型训练、速度预测异常

⑦ 速度谱（辅助道）异常导致速度预测报错—合并异常导致

⑧ 标签异常导致模型训练报错—道头错误导致

Δ
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① Line/CMP的Inc错误
分析问题：道头错误导致
解决问题：修改道头

五、经验分享—交流中遇到的问题
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② 道集的道顺序错误
分析问题：“Trace order in gather”错误导致
解决问题：数据重新TapeOut一下，注意“Gather flag”参数

五、经验分享—交流中遇到的问题
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③ 覆盖次数不够导致的错误
分析问题：有些位置的谱覆盖次数不够导致
解决问题： 1、重新作谱，缩小数据范围；

2、重新作谱，修改小叠加段的段数【用户给的51】
3、作谱时，对不满覆盖的情况，进行补足处理

五、经验分享—交流中遇到的问题
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④ 浅层外推异常
分析问题：通过趋势分析，速度谱数据应该是常速扫描谱
解决问题：建议用户改用变速扫描产生速度谱

五、经验分享—交流中遇到的问题
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④ 浅层外推异常
分析问题：通过趋势分析，速度谱数据应该是常速扫描谱
解决问题：建议用户改用变速扫描产生速度谱

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑤ 速度谱异常导致模型训练、速度预测报错
分析问题：速度谱存在异常值
解决问题： 1、去野值 --> 不起作用；

2、裁数据 --> 模型训练正确
3、更换模块 --> 模型训练正确

五、经验分享—交流中遇到的问题
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速
度
分
析
模
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滤

五、经验分享—交流中遇到的问题
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速
度
分
析
模
块 

不
过
滤

五、经验分享—交流中遇到的问题
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五、经验分享—交流中遇到的问题
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五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑥ 三维工区线束下制作的速度谱异常导致模型训练、速度预测报错
分析问题：三维工区线束作谱
解决问题：三维需要到工区一级作谱

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑦ 速度谱异常导致速度预测报错
分析问题：数据错误导致—主要是合并过程引入
解决问题：重新产生数据—合并数据的时候，去掉重复位置

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑦ 速度谱异常导致速度预测报错
分析问题：数据错误导致—主要是合并过程引入
解决问题：重新产生数据—合并数据的时候，去掉重复位置
预防问题：由于这类问题，分析问题成本太高，后续采用在合并

VelSembMerge的时候，自动检测重复位置，提醒用户的同时，中断作业。

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：没有有效标签数据？

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【数据很正确】

数据 起始 终止 增量 数量统计

速度谱Line 150 950 50 9

标签Line 200 900 100 8

速度谱CMP 200 2000 100 19

标签CMP 200 2000 100 10

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【数据很正确】

a. 询问用户作谱模式，分线作谱，VelSembMerge合并，√
b. 都正确，问题处在哪里？【速度分析截图看Line / XLine列表,

显然线增量是50、CMP增量是100】

五、经验分享—交流中遇到的问题
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⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【数据不正确】

a. 询问用户作谱模式，分线作谱，VelSembMerge合并，√
b. 都正确，问题处在哪里？【速度分析截图看Line / XLine列表，

显然线增量是50、CMP增量是100】

五、经验分享—交流中遇到的问题
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150 250 350 450 550 650 200 300 400 500 600 700200 300 400 500 600 700

速度谱 速度标签

200 300 400 500 600 700

√

200 300 400 500 600 700

五、经验分享—交流中遇到的问题

⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【谱线间隔50】
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速度谱 速度标签

五、经验分享—交流中遇到的问题

⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【谱线间隔100】

150 250 350 450 550 650 200 300 400 500 600 700200 300 400 500 600 700

×
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⑧ 数据异常导致模型训练报错
分析问题：数据错误导致—速度谱与标签对不上？【数据不正确】
解决问题：修改道头信息【数据线增量是50，错误道头导致】

数据 起始 终止 增量 数量统计

速度谱Line 150 950 100 / 50 9

标签Line 200 900 100 8

速度谱CMP 200 2000 100 19

标签CMP 200 2000 100 10

五、经验分享—交流中遇到的问题
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五、经验分享总结—注意事项

一． 注意事项：
1. 环境：

① 最佳环境：红帽7；GPU
② 可用环境：红帽7；CPU

2. 如果是导入的数据，注意：
① Gather flag“CMP”；
② Trace type“99 All Traces”

4. 数据准备：
① Public PreparationLabel DataSet Path  尽可能设置
② 速度谱质量要保证
③ 标签质量要保证【拾取在能量团上；浅层、深层有多次波的地方，拾取不能就一两个点】
④ 标签个数尽可能大于100
⑤ Line/CMP的Inc不能是0
⑥ 覆盖次数不够的地方，作谱的时候甩开-->V4.1.2已经支持不满覆盖

5. 速度优化：信噪比低的工区“Allow Velocity Micro Adjust”设置成“False”
6. 模型训练、速度预测：不支持三维线束

红色的会导致智能拾取不能正确执行，其他的是影响预测效果
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五、经验分享总结—注意事项

二． 提升质量：
1. 提升速度谱质量：

① 缩小叠加段扫描速度增量【详见：三、功能简介--AI速度优化】
I. 速度扫描范围不变，增加叠加段数
II. 叠加段数不变，缩小速度扫描范围

2. 加密标签【详见：三、功能简介--AI速度优化】
3. 标签优化【详见：三、功能简介--AI速度优化】

红色的会导致智能拾取不能正确执行，其他的是影响预测效果
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衷心感谢您的使用：

您的问题就是我们进步的动力
您的建议就是我们前进的方向
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问题

问题描述 提出人 提出单位 备注
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建议

建议描述 建议人 建议单位 备注


