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基于姿态描述的果园靶标害虫自动识别方法
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摘要：针对自动诱捕果园靶标害虫的姿态形体存在不确定性，增加果园害虫图像自动识别与计数的难度等问题，提

出一种基于姿态描述的算法用于果园靶标害虫姿态表征与识别。首先分析了方法对靶标害虫在 ８个旋转角度、

６种常见姿态形状的描述能力及稳定性，通过计算靶标害虫不同姿态的平均归一化傅里叶描述子和离散度阈值，确

定了基准姿态特征向量和相似度差异判据值。对 ２００幅包含 ３种果园害虫的样本图像进行了测试，当离散度阈值

为００２１２６时，靶标害虫桃蛀螟识别的正确率为８６７％，误判率为２６％。试验结果表明该方法具有稳定的姿态形

状描述能力和良好的识别性能。
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　　引言

虫害是导致水果产量降低的一个重要因

素
［１－２］

。虫害信息的准确获取是害虫精确防治和果

园精准管理得以及时实施的重要基础
［３－４］

。目前，

果园虫害信息获取的方法主要有人工计数法和基于

机器视觉计数法两大类
［５－６］

。基于机器视觉的害虫

自动识别与计数方法主要是利用图像处理、模式识

别等技术对果树害虫图像进行自动处理，对害虫的

种类和数量进行统计
［７－８］

。该方法具有速度快、精

度高、客观性强等特点，克服了人工计数方法劳动量

大、效率低和依赖植保专家等缺点，成为害虫自动识

别与计数领域的研究热点
［９－１０］

。

由文献［１１－１７］可知，以往基于机器视觉的研
究都局限于害虫样本标准模板或者基于人工使害虫

姿态、翅展分散良好等条件，对害虫进行特征提取和

识别，较少考虑翅展伸缩、反向、姿态各异因素等不

同形状造成的影响，导致实际害虫识别率低下，距害

虫识别、计数的实际应用尚有很大距离。因此本文

对害虫的形状姿态描述与识别进行深入研究，以提

高自然场景下诱集果园害虫识别与计数的准确率。

１　材料和方法

１１　果树害虫图像采集与软硬件环境
用自制的多功能全自动智能型害虫测报系

统
［１８］
和性信息素诱集果树害虫，２ｄ后将害虫样本

取回实验室内，从中选取梨小食心虫 Ｇｒａｐｈｏｌｉｔｈａ
ｍｏｌｅｓｔａ（Ｂｕｓｃｋ）、桃 蛀 螟 Ｄｉｃｈｏｃｒｏｃｉｓｐｕｎｃｔｉｆｅｒａｌｉｓ
（Ｇｕｅｎｅｅ）和果园粘虫（Ｏｒｃｈａｒｄａｒｍｙｗｏｒｍ）（图 １）作
为研究试验害虫，其中桃蛀螟为靶标害虫。在室内

均匀光照条件下，将害虫样本置于白板上，用 Ｎｉｋｏｎ
Ｄ９０数码相机进行图像拍摄。本文通过 ４个试验来
检验姿态描述方法在靶标害虫识别中的可靠性与稳

定性。试验１：对同一只桃蛀螟，每旋转 ４５°采集一
次图像，总共采集 ８幅图像；试验 ２：对处于 ６种不
同姿态的桃蛀螟进行垂直拍摄，以 ｊｐｇ格式保存，共
采集６幅图片；试验 ３：对不同姿态梨小食心虫、粘
虫和桃蛀螟进行图像采集，共采集 ７幅图片；试
验４：用于检验本文方法的识别率，采集了各种姿态
的害虫图像２００幅，其中桃蛀螟、果园粘虫和梨小食
心虫图像分别为 １２８幅、５０幅和 ２２幅进行识别测
试。在 ＤＥＬＬ计算机（Ｉｎｔｅｌ（Ｒ）Ｃｏｒｅ（ＴＭ）ｉ５ ３４７０
ＣＰＵ，３２ＧＨｚ主频）和 Ｍａｔｌａｂ２００９ａ编程环境下，实
现图像预处理、触角剔除、边缘检测和姿态描述与识

别等。

１２　研究方法
１２１　姿态描述算法原理

基于信号快速傅里叶变换原理，进行靶标害虫

姿态描述与识别算法研究。Ｋａｕｐｐｉｅｎ等比较了在
２ Ｄ形状分类方面各种典型形状识别方法的能力，



图 １　３种试验害虫

Ｆｉｇ．１　Ｔｈｒｅｅｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎｓｏｆｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｓｅｃｔｐｅｓｔｓ
（ａ）桃蛀螟　（ｂ）粘虫　（ｃ）梨小食心虫

　
试验表明基于物体轮廓坐标序列的傅里叶描述子具

有最佳的形状识别性能
［１９］
。本文利用傅里叶描述

子（Ｆｏｕｒｉｅｒｄｅｓｃｒｉｐｔｏｒｓ，ＦＤ）提取靶标害虫的形状特
征，首先将图像空间从空间域变换到频率域，用图像

的频谱信息来描述姿态形状，实现一种可以对害虫

姿态进行描述与表达的方法。

傅里叶描述子基本原理如图２所示。设桃蛀螟
靶标害虫形状是一条封闭曲线，沿轮廓边界顺时针

方向的动点（ｘｋ，ｙｋ）可以组成一个复变量 ｓ（ｋ） ＝
ｘｋ＋ｊｙｋ，ｋ＝０，１，…，Ｎ－１，其中 Ｎ为边界采样点数。
这个动点是一个以姿态形状边界周长为周期的函

数。对这个周期函数一个周期内采样进行快速离散

傅里叶变换，Ｆ（ｕ）＝ＦＦＴ［ｓ（ｋ）］＝∑
Ｎ－１

ｋ＝０
ｓ（ｋ）ｅ－ｊ

２π
Ｎｋｕ

（ｕ＝０，１，…，Ｎ－１）。变换后的结果是桃蛀螟靶标
害虫姿态边界变化的直接描述，此处称为害虫姿态

形状描述子。

图 ２　桃蛀螟图像边界采样曲线

Ｆｉｇ．２　Ｓａｍｐｌｉｎｇｃｕｒｖｅｏｆｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔ’ｓｐｏｓｔｕｒｅｂｏｕｎｄａｒｙ
　

１２２　归一化傅里叶描述子
傅里叶描述子与形状的尺度、方向和曲线的起

点（ｘ０，ｙ０）位置有关，为了识别具有旋转、平移和尺
度不变性的形状，需要对傅里叶描述子进行归一

化
［２０］
。本文主要研究归一化傅里叶描述子的提取

以及检验归一化傅里叶描述子对果树靶标害虫形状

姿态的描述与表达能力。从图３中显示的靶标害虫
样本傅里叶描述子大小分布可以看出，除中间少数

点外，其他值接近零，最大值出现在 (Ｆ Ｎ )２ 处，两边

呈递减趋势，取中间的１０个分量来描述姿态形状即

可以达到相当高的精度。以 (Ｆ Ｎ )２ 为基准进行归

一化处理，得到归一化后的傅里叶描述子为

ｄ（ｕ）＝ ‖Ｆ（ｕ）‖
‖Ｆ（Ｎ／２）‖

　（ｕ＝０，１，…，Ｎ－１）（１）

图 ３　靶标害虫样本归一化傅里叶描述子分布

Ｆｉｇ．３　ＮｏｒｍａｌｉｚｅｄＦＤｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔ
　
１２３　姿态形状识别判据

归一化后的傅里叶描述子 ｄ（ｕ）可以计算任意
２个害虫形状 ｉ和 ｊ间的相似程度，识别具有旋转、
平移和尺度不变性的害虫形状。根据傅里叶变换的

各频率分量互相正交的特性，采用欧氏距离计算归

一化傅里叶描述子间的害虫姿态形状差异，ｄｅ＝

∑
Ｍ

ｕ＝１
‖ｄｉ（ｕ）－ｄｊ（ｕ）‖槡

２
。由于害虫形状的能量

大多集中在低频部分（图 ３中的中间部分），傅里叶
变换的高频分量（图 ３中的两侧部分）一般很小且
容易受到高频噪声的干扰，一般只使用归一化傅里

叶描述子的低频分量计算害虫形状的相似差异（根

据计算结果分布，本文中取 Ｍ＝１０，需要注意的是归
一化后 ｄｉ（Ｍ／２＋１）的值恒为 １，计算 ｄｅ时，ｕ≠
Ｍ／２＋１）。当 ｄｅ＝０时，表示 ２个害虫姿态形状完

全相似；ｄｅ越大，说明害虫姿态形状的差异越大。

２　姿态形状识别试验与结果

图 ４　基于姿态描述的靶标害虫识别流程图

Ｆｉｇ．４　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ

ｂａｓｅｄｏｎｐｏｓｔｕｒｅｄｅｓｃｒｉｐｔｉｏｎ

２１　识别算法流程
基于姿态描述的果树靶标害虫识别流程如图 ４

所示。将采集到的 ＲＧＢ图像进行裁剪、灰度化，然
后根据灰度直方图分布自适应调整阈值进行二值化

处理，采用形态学方法去除影响身体姿态描述的触

角，提取出害虫身体部分。根据一种新的二值图像

目标轮廓跟踪算法
［２１］
进行害虫边界形状跟踪与提

取，然后得到目标害虫与基准特征向量之间的相似
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度差异，与阈值进行比较，判定是否属于靶标害虫。

２２　离散度试验结果
本文通过３个试验来检验姿态形状描述方法对

靶标害虫姿态形状的表征能力。

试验１：图５为同一只桃蛀螟，０～３６０°，每次旋
转４５°的二值化图像，使用归一化傅里叶描述子
ｄ（ｕ）计算靶标害虫桃蛀螟不同旋转角度间的相似

度差异，如表 １所示，类内平均离散度为０００７０６，
Ｆ１与 Ｆ５、Ｆ２与 Ｆ４、Ｆ６与 Ｆ８之间存在旋转角度镜
像对称，它们之间的离散度也相对偏小，与非镜像

对称的图像之间离散度相对偏大一些，但是离散

度还是非常小。试验结果表明基于归一化傅里叶

描述子 ｄ（ｕ）的姿态描述方法具有很好的旋转角
度不变性。

图 ５　靶标害虫桃蛀螟不同旋转角度二值化图

Ｆｉｇ．５　Ｂｉｎａｒｙｉｍａｇｅｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔ
　

表 １　不同旋转角度同一桃蛀螟的离散度

Ｔａｂ．１　Ｄｉｓｃｒｅｔｅｄｅｇｒｅｅｏｆｔｈｅｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅｓ

Ｆ１ Ｆ２ Ｆ３ Ｆ４ Ｆ５ Ｆ６ Ｆ７ Ｆ８

Ｆ１ ００００００ ０００７８２ ０００３０１ ０００６４３ ０００１６２ ００１１０４ ０００４７７ ００１０３３

Ｆ２ ０００７８２ ００００００ ０００８６６ ０００４２２ ０００７４１ ０００３５９ ０００９００ ０００３１５

Ｆ３ ０００３０１ ０００８６６ ００００００ ０００８１９ ０００４００ ００１１９４ ０００７４９ ００１１５２

Ｆ４ ０００６４３ ０００４２２ ０００８１９ ００００００ ０００５８３ ０００６５２ ０００６６７ ０００５８０

Ｆ５ ０００１６２ ０００７４１ ０００４００ ０００５８３ ００００００ ００１０６１ ０００４０９ ０００９８２

Ｆ６ ００１１０４ ０００３５９ ００１１９４ ０００６５２ ００１０６１ ００００００ ００１１６９ ０００１９８

Ｆ７ ０００４７７ ０００９００ ０００７４９ ０００６６７ ０００４０９ ００１１６９ ００００００ ００１０４１

Ｆ８ ００１０３３ ０００３１５ ００１１５２ ０００５８０ ０００９８２ ０００１９８ ００１０４１ ００００００

均值 ０００６４３ ０００６２６ ０００７８３ ０００６２４ ０００６２０ ０００８２０ ０００７７３ ０００７５７

　　试验 ２：图 ６ａ中选取了野外诱集到的桃蛀螟
６种常见的姿态图像（Ｒ１～Ｒ６），图 ６ｂ为对应姿态
原始图像去除触角后的二值化结果。使用归一化描

述子 ｄ（ｕ）计算不同姿态形状的桃蛀螟间的相似度
差异，结果如表２所示，不同姿态的桃蛀螟图像之间
的相似度差异很稳定，不同姿态形状间的平均离散

图 ６　不同姿态形状的桃蛀螟图像

Ｆｉｇ．６　Ｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔｉｍａｇｅｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｏｓｔｕｒｅｓ
（ａ）原图　（ｂ）二值化图

　
表 ２　不同姿态桃蛀螟之间的离散度

Ｔａｂ．２　Ｄｉｓｃｒｅｔｅｄｅｇｒｅｅａｍｏｎｇｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔｓ

Ｓ１ Ｓ２ Ｓ３ Ｓ４ Ｓ５ Ｓ６

Ｓ１ ０００００ ００１７１ ００１４６ ００１７３ ００１２６ ００３０９
Ｓ２ ００１７１ ０００００ ００２６８ ００１４４ ００２３７ ００３０８
Ｓ３ ００１４６ ００２６８ ０００００ ００１８８ ００１１７ ００３２０
Ｓ４ ００１７３ ００１４４ ００１８８ ０００００ ００１８２ ００２３９
Ｓ５ ００１２６ ００２３７ ００１１７ ００１８２ ０００００ ００２６１
Ｓ６ ００３０９ ００３０８ ００３２０ ００２３９ ００２６１ ０００００
均值 ００１８５ ００２２５６００２０７８００１８５２００１８４６００２８７４

度为００２１２６。但是比试验１中的差异要大，从图６
中也可以看到，这里的桃蛀螟图像姿态出现了很大

变化，与试验１中平铺双翅展开良好的图像具有很
大差别。试验表明姿态描述方法可以稳定地表征不

同姿态的桃蛀螟形状。

　　试验３：如图７ａ所示，采集了不同姿态、不同旋
转角度的３种害虫图像（Ｇ１为桃蛀螟，Ｇ２、Ｇ３为不
同姿态的梨小食心虫，Ｇ４～Ｇ７为不同姿态的果园
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粘虫），图 ７ｂ为对应的去除触角后的二值化图
像，检验姿态描述方法表征不同种类害虫姿态形

状的能力。使用归一化描述子 ｄ（ｕ）计算不同姿
态形状、不同种类害虫间的相似度差异，结果如

表 ３所示，不同种类不同姿态形状间的平均离散
度为 ０１３３７。而且从表 ３中可以看出 Ｆ１与其
他形状的离散度都大于试验 １和 ２中的结果；Ｆ２
与 Ｆ３离散度较小；Ｆ４、Ｆ５、Ｆ６与 Ｆ７之间离散度
较小，其中 Ｆ４与 Ｆ５之间的离散度最小，与 Ｆ７之
间的离散度最大。这些结果从图 ７ａ中可以得到

验证，Ｇ２与 Ｇ３是不同姿态的梨小食心虫，而
Ｇ４、Ｇ５、Ｇ６与 Ｇ７是不同姿态的果园粘虫，其中
Ｇ４与 Ｇ５为同一只粘虫的正反面，而 Ｇ７的姿态
与 Ｇ４、Ｇ５、Ｇ６姿态相差最大。

从 ３个试验的结果可以看出，形状差异性平均
离散度分别为：０００７０６、００２１２６、０１３３７，基本上
是呈１０倍的数量级递增趋势，相似距离的大小近似
反映了害虫姿态形状差别的变化，由此可见本文的

姿态描述方法具备表征害虫姿态形状的能力，为不

同姿态的靶标害虫自动识别奠定了基础。

图 ７　 不同种类、不同姿态害虫图像

Ｆｉｇ．７　Ｉｎｓｅｃｔｐｅｓｔｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎａｎｄｐｏｓｔｕｒｅ
（ａ）原图　 （ｂ）二值化图

　
表 ３　不同种类不同姿态害虫之间的离散度

Ｔａｂ．３　Ｄｉｓｃｒｅｔｅｄｅｇｒｅｅａｍｏｎｇｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎｓａｎｄｐｏｓｔｕｒｅｐｅｓｔｓ

Ｈ１ Ｈ２ Ｈ３ Ｈ４ Ｈ５ Ｈ６ Ｈ７

Ｈ１ ０００００ ００８３１ ００８５９ ０１５７５ ０１５１８ ０１５７１ ０１０７１
Ｈ２ ００８３１ ０００００ ０００４０ ０２３６０ ０２３１４ ０２３７６ ０１８５２
Ｈ３ ００８５９ ０００４０ ０００００ ０２３９３ ０２３４６ ０２４０８ ０１８８４
Ｈ４ ０１５７５ ０２３６０ ０２３９３ ０００００ ００１７１ ００４３４ ００５３６
Ｈ５ ０１５１８ ０２３１４ ０２３４６ ００１７１ ０００００ ００３８５ ００５１４
Ｈ６ ０１５７１ ０２３７６ ０２４０８ ００４３４ ００３８５ ０００００ ００６３７
Ｈ７ ０１０７１ ０１８５２ ０１８８４ ００５３６ ００５１４ ００６３７ ０００００
均值 ０１２３８ ０１６２９ ０１６５５ ０１２４５ ０１２０８ ０１３０２ ０１０８２

２３　靶标害虫识别与结果
姿态形状特征向量是识别桃蛀螟的基准系数，

待识别害虫图像的归一化傅里叶描述子与姿态形状

特征向量的距离直接决定判别的阈值选择。本文以

诱集的桃蛀螟害虫常见的６种姿态的平均归一化傅
里叶描述子为基准特征向量，６种姿态的平均离散

度为阈值（根据表 ２可以计算得出为 ００２１２６），进
行识别。表４为桃蛀螟６种姿态的归一化傅里叶描
述子 Ｃ１～Ｃ９（其实每种姿态提取了 １０个傅里叶描
述子，由于归一化后其中一个参数为 １，对相似距离
计算不影响，可以不考虑）。

本试验（试验４）对采集的各种姿态的害虫图像

表 ４　桃蛀螟 ６种姿态傅里叶描述子及基准特征向量

Ｔａｂ．４　ＦＤｓａｎｄｓｔａｎｄａｒｄｆｅａｔｕｒｅｖｅｃｔｏｒｏｆｔａｒｇｅｔｅｄｐｅｓｔｗｉｔｈｓｉｘｐｏｓｔｕｒｅｓ

Ｃ１ Ｃ２ Ｃ３ Ｃ４ Ｃ５ Ｃ６ Ｃ７ Ｃ８ Ｃ９

姿态１ ０００３４３ ００１３９４ ００１３７６ ００１４３０ ０１８０９３ ００１７０３ ００４３５２ ０００２１７ ０００１７６
姿态２ ０００５６４ ００１０８９ ００１９１２ ００２４７９ ０１８３０８ ００２７４１ ００４８４８ ０００３７７ ０００２３２
姿态３ ０００１５８ ００１４７５ ０００７５４ ００１９４０ ０１８３１７ ０００７５６ ００３７２６ ０００４４５ ０００３７７
姿态４ ０００７００ ００１１８８ ００１３５３ ００２７８８ ０１８９１５ ００１９９３ ００４０７５ ０００２７４ ０００５６２
姿态５ ０００３４８ ００１２８２ ００１０９２ ００１３８６ ０１８８４７ ００１１７１ ００４１１９ ０００９４９ ０００４１１
姿态６ ０００７３６ ００１４３０ ００１１７９ ００１９７５ ０２１０６４ ００１８６９ ００４６４８ ０００１８７ ０００５４８
基准特征向量 ０００４７５ ００１３１０ ００１２７８ ００２０００ ０１８９２４ ００１７０６ ００４２９５ ０００４０８ ０００３８４
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２００幅（其中桃蛀螟、果园粘虫和梨小食心虫图像分
别为１２８幅、５０幅和 ２２幅）进行识别测试，以检验
本文方法识别桃蛀螟害虫的能力。衡量识别结果好坏

的主要指标有正确率和误判率，把属于桃蛀螟且判别

为桃蛀螟的概率定义为正确率 Ｃｔ，把不属于桃蛀螟但
是被判别为桃蛀螟的概率称为误判率Ｅｔ，计算式为

Ｃｔ＝
Ｎｔ｜ｔ
Ｎｔ

（２）

Ｅｔ＝
Ｎｔ｜ｔ－

Ｎｔ－
＝
Ｎｔ｜ｔ－

Ｎｔｏｔａｌ－Ｎｔ
（３）

式中　Ｎｔ｜ｔ———把属于桃蛀螟害虫的样本判别为桃
蛀螟害虫的样本数目

Ｎｔ———桃蛀螟害虫样本的数目
Ｎｔ｜ｔ－———把不属于桃蛀螟的样本判别为桃蛀

螟的样本数目

Ｎｔ－———非桃蛀螟样本的数目
Ｎｔｏｔａｌ———采集的样本总数目

试验统计结果表明，当离散度阈值为 ００２１２６
时，桃蛀螟识别正确率为 ８６７％，误判率为 ２６％，
而且误判出现在粘虫的判别中，梨小食心虫全部被

正确区分。

３　讨论

在果园野外环境下，由于现场自动诱集的害虫

存在姿态的不确定性，使得基于机器视觉的识别与

计数方法还主要停留在实验室阶段，未能实现对果

树靶标害虫的在线识别与计数。因此，如何提高识

别与计数算法的鲁棒性和准确性，是果树害虫自动

识别与计数的一个重要研究方向。

本文识别正确率方面还有提升的空间，可能需

要从以下两方面去研究：①在桃蛀螟基准特征向量
确定时，需要增加样本的数量，对姿态种类进行进一

步细分，增加姿态分布数量。②在去除害虫触角
对身体姿态识别影响的过程中发现，由于采取了

形态学算法处理，使得害虫边界轮廓也经过了处

理，影响了原始姿态的描述与识别，需要采取更好

的图像预处理算法。误判率同样很好地验证了姿

态描述方法识别害虫姿态形状的能力，由于梨小

食心虫的体型、姿态与桃蛀螟相比，具有比较明显

的差别，所以没有产生误判；而果园粘虫在体型、

姿态方面非常接近桃蛀螟，只是在边界轮廓上具

有区别，所以出现了细微误判。试验表明利用本

文的姿态描述与表征方法可以很好地将靶标害虫

桃蛀螟与其他害虫区分。

但是，由于靶标害虫诱集装置会诱集多种果树

害虫，而且在害虫预测预报过程中，果树种植者和研

究人员可能需要统计特定种类靶标害虫的数量，所

以对多种果树害虫进行姿态划分和姿态特征向量、

阈值的建立，是后续进一步的工作。

４　结论

（１）基于害虫姿态描述的果树靶标害虫识别算
法，在靶标害虫姿态旋转，翅膀伸缩，正反面视角等

方面，均呈现了较低的离散度和良好的描述能力。

在相似度差异阈值为 ００２１２６时，靶标害虫桃蛀螟
的识别正确率为８６７％，误判率为２６％。

（２）所提方法从害虫姿态轮廓进行表达与描
述，算法简单，降低了特征参数的维数和计算量，从

而有利于算法实现不同种类的害虫识别与计数，提

高了算法的适应性和泛化性。
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