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基于机器学习的奶牛深度图像身体区域精细分割方法

赵凯旋　李国强　何东健
（西北农林科技大学机械与电子工程学院，杨凌 ７１２１００）

摘要：奶牛目标各区域的精细分割和识别能够提供精确的奶牛形体细节信息，是奶牛体形评价、姿态检测、行为分析

和理解的前提和基础。为实现深度图像中奶牛头、颈、躯干和四肢等身体区域的精确分割，提出一种基于深度图像特

征和机器学习的奶牛目标各区域精细分割方法。该方法以每个像素点在不同采样半径下的带阈值 ＬＢＰ序列为深度

特征值，设置分类约束条件，用决策树森林机器学习方法实现奶牛各区域的精细分类。对 １０头奶牛的 ２８８幅侧视深

度图像进行试验，结果表明，当采样半径分段数为 ３０，决策树训练至 ２０层时，奶牛整体各像素点的平均识别率为

９５１５％，较传统深度图像特征值有更强的细节信息提取能力，可以用较少参数实现对复杂结构的精确识别。
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　　引言

视频分析技术能够对动物的行为进行自动监测

和理解，是提高养殖管理智能化水平的重要手

段
［１］
，已越来越多地应用于奶牛智能化养殖

［２－４］
。

近年来，奶牛疫病检测
［５－７］

、身体评分
［８－９］

、行为信

息智能获取
［１０－１３］

等受到了研究人员的广泛关注。

奶牛目标捕捉是行为理解、智能监控等领域的技术

基础和前提
［１４］
。然而受环境背景、光照变化等因素

的影响
［１５－１６］

，目标检测仍是一个具有挑战性的课

题
［１７］
。近年来发展的深度图像为实现奶牛目标跟

踪与分割提供了新的思路和方法。微软公司发布的

基于结构光技术的多传感器 ３Ｄ图像采集设备
Ｋｉｎｅｃｔ，能够同时获取目标像素点 ＲＧＢＤ数据。由
于其具有成本低、精度高、布设方便等优点，已在奶

牛姿态检测和识别等相关研究中应用
［１８］
。

用深度图像进行姿态检测和识别时，首先需要

分割头部、颈、躯干、四肢等区域，然后观测头部和四

肢的动作，并对前后肢进行更细致的分析以识别姿

态和行为。此外，奶牛身体区域的精细分割能够提

高奶牛体形评价的自动化程度和精度。因此，需要

一个鲁棒性强的奶牛肢干分割算法以区分奶牛身体

各部分区域。目前针对奶牛的目标检测方法只能将

视频图像中的奶牛作为一个整体进行分割
［１７］
，奶牛

身体区域的精细识别未见报道。人体区域精细分割

的相 关 研 究 为 解 决 这 一 问 题 提 供 了 思 路。

ＳＨＯＴＴＯＮ等［１９］
提出一种基于深度图像的人体肢干

检测方法，该方法用预设的像素点深度值约束算子

训练随机森林，然后预测未知像素点所属的身体区

域，最后用 ｍｅａｎｓｈｉｆｔ方法估计人体关节并绘制骨
架。ＡＮＴＯＮＩＯ等［２０］

对上述方法进行了补充，使用

图割理论（Ｇｒａｐｈｃｕｔｓｔｈｅｏｒｙ）对随机森林算法得到
的肢干分类结果进行了优化，且将时间和空间上邻

近数据点的深度值用于确定目标边界。

上述２种算法中均使用同一种深度图像特征进
行像素点识别，图像特征值原理简单易于实现，但每

个特征值均包含 ４个未知量，每个像素点均需要多
组偏置量进行约束性检测，因此导致分类器中可变

参数较多、训练收敛速度慢。且该特征不具备旋转

不变性，为得到较好的识别效果，需要大量不同姿态

人体图像对模型进行训练。

为降低奶牛肢干分割与识别过程中模型训练的

难度并提高识别精度，本文提出一种基于局部二值

模式（Ｌｏｃａｌｂｉｎａｒｙｐａｔｔｅｒｎｓ，ＬＢＰ）原理的深度图像特
征，该特征使用深度归一化后的带阈值 ＬＢＰ序列，
具有深度图像目标细节信息提取能力。首先计算每

个像素点在不同采样半径下的统一 ＬＢＰ序列值，并
以此作为分类条件，用决策树森林方法实现奶牛肢

干的精细分类。

１　材料和方法

１１　深度图像采集
２０１５年 ８月在陕西杨凌科元克隆股份有限公

司奶牛养殖场，以荷斯坦奶牛为对象获取试验图像。

奶牛挤奶结束后经过窄道行走至饮水池饮水，窄道

两侧有高度为１４ｍ的栏杆，奶牛、摄像机与围栏的
相对位置如图 １所示。在窄道一侧栏杆处布设
ＫｉｎｅｃｔＶ２体感器（Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ，美国），ＫｉｎｅｃｔＶ２安装
于三角架上，传感器中心距离地面 １４５ｍ，且深度
图像传感器与奶牛行走方向平行。沿窄道边放置高

度为 ０１ｍ的长条形导向阻挡物，以保证奶牛行走
至视野中心时与摄像机的距离约为 ２５ｍ。由于奶
牛从挤奶室行走至饮水池过程中已形成直线行走的

习性，因此奶牛通过视野时始终与摄像机平行。阻

挡物对后续图像分析与处理的影响可忽略不计。

图 １　试验设置与摄像机位置示意图

Ｆｉｇ．１　Ｓｋｅｔｃｈｏｆｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｅｔｕｐａｎｄｌｏｃａｔｉｏｎｏｆ

ｖｉｄｅｏｃａｍｅｒａ
　
在室外晴天 ２０：００—２０：３０时段对奶牛进行拍

摄。通过便捷式计算机用 Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ公司提供的
ＫｉｎｅｃｔＳｔｕｄｉｏｖ２０软件控制 Ｋｉｎｅｃｔ摄像机录制深度
数据。奶牛个体全部出现在视频左侧时开始采集，

持续采集到奶牛行走至视野右侧边缘。采集得到的

码流数据保存在计算机硬盘内，该数据流文件中包

含了每帧中颜色、深度、红外图像等信息。视频帧率

为２０帧／ｓ，深度图像分辨率为 ５１２像素（水平）×
４２４像素（垂直）。

数据处理计算机处理器为 ＩｎｔｅｌＣｏｒｅＩ５ ２４００，
主频为 ３２ＧＨｚ，８ＧＢ内存，５００ＧＢ硬盘。首先在
ＶｉｓｕａｌＳｔｕｄｉｏ２０１２平台上将 Ｋｉｎｅｃｔ采集的数据流解
析成深度数据文件并保存在硬盘中，然后用 Ｍａｔｌａｂ
２０１２ａ读取数据文件并进行后续算法的开发。

１２　供试数据

对不同体形的奶牛，拍摄其在直线行走过程

中的深度图像，奶牛经过通道耗时 ２ｓ左右。由于
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帧率为 ２０帧／ｓ，每头奶牛通过视野过程中将产生
约４０幅图像。拍摄持续 ７ｄ，挑选出无异常行为并
连续行走的 １０头奶牛，剔除奶牛进入和离开视野
时不完整的图像，最终共得到奶牛侧视深度图像

２８８幅，平均每头奶牛约 ３０幅。１０头奶牛中高大
体形有 ２头、中等体形 ５头和矮小体形 ３头；严重
跛行 １头，中等跛行 ３头，正常行走 ６头。奶牛横
穿摄像机视野的过程中，奶牛在图像中所处的位

置以及四肢相对位置均不断发生变化。因此采集

的数据对于奶牛体形、姿态和在图像中的位置均

具有一定的多样性。

深度图像中奶牛与摄像机的距离固定为 ２５ｍ
左右，且摄像机与目标之间无前景遮挡。因此使用

深度阈值分割出奶牛整体目标。然后参照奶牛肢体

分类方法手工将２８８幅图像中的奶牛标识为头、颈、
前肢（包括左前肢和右前肢）、后肢（包括左后肢和

右后肢）、尾巴、躯干等区域，从中随机选取 １５０幅
作为训练集样本，其余图像作为测试集样本。

１３　传统的深度图像特征
传统方法中，用被检测像素点 ２个偏移位置的

深度差值作为该像素点的特征值
［１９－２０］

，其计算公

式为

ｆ（Ｉ，ｘ）＝ｄ (Ｉ ｘ＋ ｕ
ｄＩ（ｘ )） －ｄ (Ｉ ｘ＋ ｖ

ｄＩ（ｘ )） （１）

式中　ｄＩ（ｘ）———图像 Ｉ中像素点 ｘ处的深度
ｕ、ｖ———２个相对于 ｘ的偏置向量
———ｕ和 ｖ的一组值

图２为 ２个特征在不同像素点上的检测原理。
图中特征值 ｆ１向上检测该像素点与邻近点的关系。
假设背景点的深度为 ＋∞，由于偏移点分别在目标
和背景上，则 ｆ１的值为 ＋∞。ｆ２能够检测出类似于
四肢的细长形结构，对于图中检测薄片结构的 ｆ２特
征值，２个偏移点均落到背景上，因此 ｆ２的值为零。
但对于同一特征值，当奶牛肢体发生旋转时，其值将

发生变化，因此传统的深度图像特征值不具备旋转

不变性。此外，传统方法中 ｕ、ｖ值的选取具有很强
的盲目性，通常使用随时数生成其取值空间里的可

能值，然后对其进行检视和筛选，以确定有效的 ｕ、
ｖ，选取过程耗时耗力。

由式（１）可知，该深度图像特征值包含 ２个偏
置向量共 ４个变量，用以计算目标像素点邻近的
２个点的深度差值，以评估目标像素点所在的身体
区域。结合式（１）和图 ２可知，传统的图像特征值
只能提供目标区域的微弱信息，对分类器的性能要

求较高，且需要大量训练数据以覆盖各结构的不同

旋转角度，模型训练成本较高，难以保证精度。

图 ２　传统深度图像特征值的检测原理

Ｆｉｇ．２　Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｏｒｉｇｉｎａｌｄｅｐｔｈｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｓ
　
１４　基于 ＬＢＰ的深度图像特征

考虑到式（１）中传统深度图像特征值不具备旋
转不变性，且采样精度难以实现细小结构的识别，为

更有效地提取深度图像中的像素点信息，本文提出

使用基于 ＬＢＰ原理的深度图像局部二值模式（Ｄｅｅｐ
ｉｍａｇｅＬＢＰ，ＤＩＬＢＰ）。ＬＢＰ是一种典型的纹理特征
值，其衡量了某一点邻近区域内灰度值跳变的模

式
［１６］
，原始的 ＬＢＰ算子定义为：在采样半径 ｐ×ｐ的

窗口内，以窗口中心像素为阈值，将相邻的 ２ｐ个像
素的灰度与其进行比较，若周围像素值大于中心像

素值，则该像素点的位置被标记为１，否则为０。
本文对原始 ＬＢＰ中的判定原则加以改进以提

高 ＬＢＰ对几何结构的敏感性，同时对采样半径进行
深度归一化处理，使其具有深度不变性。改进后的

ＤＩＬＢＰ为

ＤＰ，Ｒ＝∑
Ｐ－１

ｐ＝０
(ｓ ｜ｄｐ－ｄｃ｜ｄ )

ｃ
２ｐ （２）

式中　ＤＰ，Ｒ———深度图像局部二值模式（ＤＩＬＢＰ）
Ｐ———采样点数　　Ｒ———采样半径
ｄｐ———第 ｐ个采样点的深度
ｄｃ———中心点的深度
ｓ———判定函数

由于摄像机成像平面与奶牛侧身基本平行，因

此在深度图像中属于奶牛同一身体区域像素点的深

度差异较小，而目标与背景之间的差值较大。故本

文用带阈值的判定函数，以判定采样点与中心点是

否同属于奶牛身体区域。

ｓ（ｘ）＝
１ （ｘ≤Ｔ）
０ （ｘ＞Ｔ{ ）

（３）

式中　Ｔ———同一身体区域内的深度差异度阈值
本文使用统一的 ＬＢＰ模式，因此特征值计算结

果为５８个固定的模式之一［２１］
。ＤＩＬＢＰ模式中的采

样半径为

Ｒ＝
Ｒｔ
ｄＩ（ｘ）

（４）

式中　Ｒｔ———真实空间内的采样半径
真实空间内的半径 Ｒｔ乘以１／ｄＩ（ｘ）以确保图像
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特征具有深度不变性，能够消除目标与摄像机之间

距离对检测结果的影响。本文 ＤＩＬＢＰ序列中的 １
和０分别表示该采样点与中心点是否属于同一肢
干。如图３所示，对于某一肢干，其内部的像素点在
特定的采样半径 Ｒ下，计算得到的 ＤＩＬＢＰ序列基本
相同。然而不同肢干之间，其特定的采样半径和

ＤＩＬＢＰ序列均不同。因此，多个采样半径下的
ＤＩＬＢＰ序列值，能够将不同身体区域内的像素点进
行分类。

图 ３　基于 ＤＩＬＢＰ模式的深度图像特征检测原理

Ｆｉｇ．３　Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｄｅｐｔｈｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｓ

ｂａｓｅｄｏｎＤＩＬＢＰ
　
由图３可知，当被检测的四肢发生旋转时，特定

的采样点总是落在肢干区域内，由于统一的 ＬＢＰ模
式计算 ＬＢＰ序列内０和 １的跳变次数，因此本文提
出的基于 ＬＢＰ的深度图像特征值继承了 ＬＢＰ的旋
转不变性。

传统的深度图像特征使用４个参数检测目标点
与邻近 ２个偏置点的位置关系。而本文提出的
ＤＩＬＢＰ图像特征仅通过一个参数即可对目标点周围
的８个点进行检测，且检测结果为固定的５８个模式
值，降低了参数值的选取难度。

１５　随机决策森林

随机决策森林是一种经典的机器学习方法。考

虑到奶牛目标肢干分割属于先验的模式识别问题，

因此用 ＤＩＬＢＰ特征构建随机决策森林。对于给定
的带分类标签的奶牛目标深度图像，决策树的构建

过程如下
［２０］
：

（１）决策树中第 ｉ个分支节点包含一组判定参
数 Ｒｉ和 Ｌｉ，其值为各自取值空间内的随机数。决策
树训练完成后，每个分支节点参数的 Ｒ和 Ｌ将取得
最优值，能够将流入该节点的样本点划分成２组，且
分类前后的熵增益最大。

（２）设 Ｑ为训练图像数据集中所有参与训练样
的像素点的集合，Ｑ对于分类标签 ｃ的概率分布计
算公式为

ＰＱ（ｃ）＝
ｈＱ（ｃ）
｜Ｑ｜

　（ｃ∈Ｃ） （５）

式中　ｈＱ（ｃ）———集合 Ｑ相对于标签 ｃ的直方图

｜Ｑ｜———集合 Ｑ中元素的个数
ＰＱ———集合 Ｑ的概率分布函数
Ｃ———Ｑ中的标签集合

（３）对于第 ｉ个未被处理的节点，若该节点内的
样本点属于同一类，说明该节点是叶子节点，直接跳

过处理；否则该节点为分支节点。假设流入该节点

的样本集为 Ｑｉ，则随机选取一组 Ｒ和 Ｌ参数值将 Ｑｉ
划分为 ＱＬ和 ＱＲ２部分，即

ＱＬ（）＝｛（Ｉ，ｘ）｜ＤＩＬＢＰＰ，Ｒ（Ｉ，ｘ）＝Ｌ｝　（＝（Ｒ，Ｌ））

ＱＲ（）＝ＣＱｉ（ＱＬ{ ）

（６）

式中　ＤＩＬＢＰＰ，Ｒ（Ｉ，ｘ）———按式（２）计算图像 Ｉ中像
素点 ｘ处的深度图像局
部二值模式特征值

ＣＱｉ（ＱＬ）———计算 ＱＬ在 Ｑｉ中补集的函数

然后用式（５）分别计算 ＱＬ和 ＱＲ的概率分布函

数得到 ＰＱＬ和 ＰＱＲ。

（４）估计当前节点的最佳分类参数 ，该参数
保证分类前后的信息熵增益取得最大值。分类前后

的信息熵增益计算公式为

Ｈ（Ｑ）＝－∑
ｃ∈Ｃ
ＰＱ（Ｃ）ｌｎ（ＰＱ（ｃ））

ＧＱ（）＝Ｈ（Ｑ）－
｜ＱＬ（）｜
｜Ｑ｜

Ｈ（ＱＬ（））－

　 　 　
｜ＱＲ（）｜
｜Ｑ｜

Ｈ（ＱＲ（











 ））

（７）

式中　Ｈ（Ｑ）———集合 Ｑ的信息熵
ＧＱ（）———使用参数 对集合 Ｑ进行划分

前后的信息熵增益

将 的所有可能值代入式（７），最终通过比较
得到最佳的分类参数 ，其值使得 ＧＱ（）在其定
义域内取得最大值。

（５）在每个新生成的节点中执行步骤（３）、（４），
直到决策树层数达到预设值时中止训练，未处理的

节点视为叶子节点，并保存该节点样本的概率分布

函数。

一旦训练完成，对于某一个待识别的像素点，从

树的根节点开始，根据式（６）和该节点所保存的分
类参数判定该像素点的路径，直到该像素点到达某

一叶子节点，并得出分类结果。

当参与决策树训练的样本数过多时，训练过程

将消耗大量的计算资源。故将训练数据随机划分为

奇数组，分别训练多个决策树构成决策森林。将待

检测样本分别输入每个决策树，得到每棵树最终叶

子节点处的概率分布函数，然后对其进行合并
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Ｐ（ｃ｜Ｉ，ｘ）＝１
Ｔ∑

Ｔ

ｔ＝１
Ｐｔ（ｃ｜Ｉ，ｘ）　（ｃ∈Ｃ） （８）

式中　Ｐｔ（ｃ｜Ｉ，ｘ）———图像 Ｉ中像素点 ｘ在第 ｔ棵树
中最终达到的叶子节点所保

存概率分布函数

最终，样本的识别结果为合并后的概率分布函

数中所占比例最大的类。

２　试验结果与分析

２１　奶牛各区域识别结果
将训练集中１５０幅图像平均分成３组分别训练

３棵决策树，每幅图像中奶牛目标上的像素点均参
与训练。测试集图像中每个像素点均进入３棵树进
行决策得到的结果按式（８）进行合并后，得到最终
的分类结果。构建决策树过程中，采样半径的最大

值为奶牛的体高，采样半径的分段数 Ｂ决定了深度
特征值的精度。分段数最大，候选的分类含参数越

多。决策树的最大层数 Ｙ决定了分类的精度，层数
越大则决策树对于训练样本的识别精度越高，但决

策树的泛化能力将会降低。为确定最优训练参数，

对不同参数组合进行了比较试验，表 １为本文算法
在不同参数下的平均识别率。

表 １　本文算法在不同参数组合下的平均识别率

Ｔａｂ．１　Ａｖｅｒａｇｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒａｔｅｆｏｒｄｉｆｆｅｒｅｎｔ

ｃｏｍｂｉｎａｔｉｏｎｓｏｆｐａｒａｍｅｔｅｒｓ ％

训练层数 Ｙ
分段数 Ｂ

１０ ２０ ３０ ４０

１０ ９１４１ ９２１３ ９３１０ ９３１６

１５ ９２５７ ９４３７ ９４９４ ９４９９

２０ ９２２２ ９４７１ ９５１５ ９５１７

　　注：识别率最高的前４种组合。

　　由表１可知，提高采样半径 Ｒ的分段数 Ｂ能提
高检测精度，但在训练层数为１０层时，分段数 ４０相
对分段数３０的识别效果提升并不明显。这是由于
分段数较多导致决策树中待训练的参数增加，而较

浅的决策树难以训练出最优分类参数。为进一步分

析分段数和训练层数对识别结果的影响，表 ２给出
了平均识别率最高的前４种组合下的奶牛身体各区
域识别结果。

由表２可知，当决策树由１５层训练到 ２０层后，
奶牛头部识别精度有微小提升，颈、躯干等简单粗大

结构的识别率均有所下降，前肢、后肢和尾巴等细小

复杂结构的识别率得到明显提升。尤其是尾巴的识

别率提高超过 １０个百分点。表明多层决策树对细
小结构的识别能力较强，但对粗大结构的泛化能力

受到影响。

表 ２　４种组合下奶牛各区域的识别结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｃｏｗｓ’ｂｏｄｙｐａｒｔｓｕｎｄｅｒ

ｆｏｕｒｃｏｍｂｉｎａｔｉｏｎｓ ％

参数组合 头 颈 躯干 前肢 后肢 尾巴
奶牛

整体

Ｂ＝３０，Ｙ＝１５ ９３２０９０１３９７９３９１１４８６９６４４０７９４９４

Ｂ＝３０，Ｙ＝２０ ９３４３８９２２９７８０９１６１９０６９５４９７９５１５

Ｂ＝４０，Ｙ＝１５ ９３２１９０５６９８０１９１３４８５９９４５４５９４９９

Ｂ＝４０，Ｙ＝２０ ９３４７８９８１９７８１９２２３８９２１５６６２９５１７

　　在相同的训练层数下，分段数分别为 ３０和 ４０
时，各区域的识别精度差异很小，然而后肢的识别率

反而下降，表明分段数越多，决策树泛化能力随层数

的下降速度越快。

由于尾巴所包含的奶牛身体及行为信息较少，

故本文以分段数为３０、层数为 ２０作为最优参数，进
一步研究决策树的分割性能。图４为对不同体形和
姿态下的奶牛各肢干人工分割及决策树分割结果。

从上到下分别为高体深壮硕正常行走奶牛 Ａ、低体
深瘦小中等跛行奶牛 Ｂ、样本中较少的严重跛行奶
牛 Ｃ。

图 ４　不同奶牛的分割效果示例图

Ｆｉｇ．４　Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｏｗｓ
　
图４中 Ａ、Ｃ奶牛尾巴已经被人工去除，而奶牛

Ｂ由于尾巴过于靠近躯干，故人工分割时均未将其
分割出来。但决策树能正确地将奶牛 Ｂ大部分尾
巴像素点识别出来。奶牛 Ａ、Ｂ、Ｃ体深、头部位置均
不同，用决策树均得到较高的识别精度，表明本文算

法对于奶牛的体形、姿态具有很好的鲁棒性。四肢

错误识别的像素点主要集中于四肢与躯干接合处的

过渡区域。

２２　识别率与各区域样本比例的关系

表３为奶牛身体各区域的识别率与该区域所占
奶牛整体目标比例的比较结果。

由表 ３可知，奶牛身体各区域所占比例和识别
率呈正相关关系，占奶牛目标比例最大的躯干区域
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表 ３　奶牛身体各区域所占比例和识别率

Ｔａｂ．３　Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒａｔｅａｎｄｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎｏｆ

ｃｏｗｓｂｏｄｙｐａｒｔｓ ％

区域名称 头 颈 躯干 前肢 后肢 尾巴

区域比例 ９３８ １１７５ ６６４８ ４３６ ７２５ ０７６

识别率 ９３４３ ８９２２ ９７８０ ９１６１ ９０６９ ５４９７

识别率最高；占奶牛目标比例最小的尾巴区域识别

率最低。这是由于在训练分类器时，各个类别内样

本数分布不均造成的。当训练决策树时，训练图像

中所有像素点均参与训练，因此流入第 １个节点的
数据中躯干区域样本点比例最大，由于决策树总是

以最大熵增加值作为评估依据，因此占绝对数量的

躯干类将在前几层被优先分割出来。虽然颈部所占

比例略高于头部，但识别率比头部低 ４２１个百分
点。这是由于颈部作为头部和躯干的连接区域，形

状复杂且变形度较大，同时颈部靠近躯干区域，受大

容量样本的影响大，因此识别率低于头部。后肢受

尾巴的影响，识别率略低于前肢。此外，由于四肢、

尾巴等区域自身的像素点数较少，少量错误识别的

像素点即会导致较大的识别错误率。

尾巴区域的识别率低于 ５５％，这是由于参与训
练的尾巴区域的像素点太少所致。

２３　与 Ｋｉｎｅｃｔ原始方法的比较
为比较本文方法相对于 Ｋｉｎｅｃｔ原始方法的目

标分割效果，根据文献［１４］中的深度图像特征值，
用相同的训练数据和测试数据进行对比试验。为保

证与本文算法相近的参数数量，试验中传统方法的

偏置点为４０组，待比较阈值为 ２０个。２种方法的
分割结果如表４所示。

表 ４　传统方法与本文方法识别结果比较

Ｔａｂ．４　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｏｒｉｇｉｎａｌ

ｍｅｔｈｏｄａｎｄｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄ ％

方法 头 颈 躯干 前肢 后肢 尾巴 奶牛整体

传统方法 ９７１７７８８９９７５０７２３３８８５７１３１４ ９２７２
本文方法 ９３４３８９２２９７８０９１６１９０６９５４９７ ９５１５

　　如表４所示，传统方法中头部的识别精度高于
本文方法，躯干识别精度与本文接近。本文方法中

颈、前肢的识别精度提高了１０个百分点以上。尤其
是尾巴识别精度由 １３１４％提高到 ５４９７％。２种
方法的识别效果示例如图５所示。

由图 ５可知，传统方法中虽然头部的识别精度
较高，但头与颈结合处出现了较多的交叉分割，不利

于定位头颈结合关节。两头奶牛的识别结果显示，

传统方法均将尾巴错误识别为躯干。综上所述，本

文方法交叉识别少，较传统方法具有更强的细节信

息提取能力，能够以较少的参数，实现对复杂结构的

图 ５　传统方法和本文方法识别效果示例

Ｆｉｇ．５　Ｔｗｏｅｘａｍｐｌｅｓｏｆｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｗｏｍｅｔｈｏｄｓ
　
精确识别。

为比较传统方法与本文方法的效率，每个像素

点进入决策树森林到得出识别结果所需要的时间定

义为单个像素点的识别耗时，奶牛目标上的所有像

素点的总体耗时定义为奶牛目标的识别耗时。传统

方法与本文算法的平均训练耗时、决策树节点数量

以及平均识别耗时如表５所示。

表 ５　传统方法与本文方法训练与识别效率比较

Ｔａｂ．５　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｒａｉｎｉｎｇａｎｄｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙ

ｏｆｏｒｉｇｉｎａｌｍｅｔｈｏｄａｎｄｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄ

方法
训练耗时／

ｈ
节点数量

像素点

耗时／ｍｓ

奶牛目标

识别耗时／ｓ
传统方法 １１ ２０１１１ ０３８ ２０３０
本文方法 １３ １５１０７ ０２５ １５２５

　　由于本文方法中图像特征较传统方法复杂，因
此训练耗时较长。但由于参数利用率高，决策树中

的节点数量较少，因此能够以较短路径达到叶子节

点，故识别效率更高。由于单幅图像中所有的像素

点均参与识别，故图像的识别耗时为 １５ｓ左右。实
际进行奶牛各区域实时检测时，可随机选取图像中

１０％的像素点进行检测，即可得到奶牛各区域的大
体轮廓，则可将单幅图像识别耗时降低至 １５ｓ，且
用Ｃ＋＋语言实现识别算法可进一步提高识别效率。

３　结论

（１）提出一种深度归一化后的带阈值 ＬＢＰ序列
作为深度图像特征，与传统深度特征值

［１４］
相比，该

特征值具有平移和旋转不变性，且参数利用率高，能

以较少的训练图像实现较高识别精度。

（２）用本文深度图像特征值作为分类条件构建
决策树森林，可实现奶牛肢干的精细分割和识别。

奶牛各身体区域平均识别率为 ９５１５％，除尾巴外
的奶牛各个主要身体区域均保持较高的识别率。

（３）本文方法交叉识别少，较 Ｋｉｎｅｃｔ原始方
法

［１４］
具有更强的细节信息提取能力，能够实现对复

杂结构的精确识别。

８７１ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年



参 考 文 献

１　何东健，刘冬，赵凯旋．精准畜牧业中动物信息智能感知与行为检测研究进展［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（５）：２３１－
２４４．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０５３２＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０５．０３２．
ＨＥＤｏｎｇｊｉａｎ，ＬＩＵＤｏｎｇ，ＺＨＡＯＫａｉｘｕａｎ．Ｒｅｖｉｅｗｏｆｐｅｒｃｅｉｖｉｎｇａｎｉｍａｌｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎａｎｄｂｅｈａｖｉｏｒｉｎｐｒｅｃｉｓｉｏｎｌｉｖｅｓｔｏｃｋｆａｒｍｉｎｇ［Ｊ／
ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（５）：２３１－２４４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　ＨＯＦＦＭＡＮＮＧ，ＳＣＨＭＩＤＴＭ，ＡＭＭＯＮＣ，ｅｔａｌ．Ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｔｈｅｂｏｄｙｔｅｍｐｅｒａｔｕｒｅｏｆｃｏｗｓａｎｄｃａｌｖｅｓｕｓｉｎｇｖｉｄｅｏｒｅｃｏｒｄｉｎｇｓｆｒｏｍ
ａｎｉｎｆｒａｒｅｄｔｈｅｒｍｏｇｒａｐｈｙｃａｍｅｒａ［Ｊ］．ＶｅｔｅｒｉｎａｒｙＲｅｓｅａｒｃｈＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１３，３７（２）：９１－９９．

３　ＣＨＡＰＩＮＡＬＮ，ＴＵＣＫＥＲＣＢ．Ｖａｌｉｄａｔｉｏｎｏｆａｎａｕｔｏｍａｔｅｄｍｅｔｈｏｄｔｏｃｏｕｎｔｓｔｅｐｓｗｈｉｌｅｃｏｗｓｓｔａｎｄｏｎａｗｅｉｇｈｉｎｇｐｌａｔｆｏｒｍａｎｄｉｔｓ
ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎａｓａｍｅａｓｕｒｅｔｏｄｅｔｅｃｔｌａｍｅｎｅｓｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤａｉｒｙＳｃｉｅｎｃｅ，２０１２，９５（１１）：６５２３－６５２８．

４　ＢＲＵＹＥＲＥＰ，ＨＥＴＲＥＡＵ Ｔ，ＰＯＮＳＡＲＴＣ，ｅｔａｌ．Ｃａｎｖｉｄｅｏｃａｍｅｒａｓｒｅｐｌａｃｅｖｉｓｕａｌｅｓｔｒｕｓｄｅｔｅｃｔｉｏｎｉｎｄａｉｒｙｃｏｗｓ［Ｊ］．
Ｔｈｅｒｉｏｇｅｎｏｌｏｇｙ，２０１２，７７（３）：５２５－５３０．

５　ＶＩＡＺＺＩＳ，ＢＡＨＲ Ｃ，ＳＣＨＬＡＧＥＴＥＲＴＥＬＬＯ Ａ，ｅｔａｌ．Ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｉｎｄｉｖｉｄｕａｌｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎｏｆｌａｍｅｎｅｓｓｕｓｉｎｇａｕｔｏｍａｔｉｃ
ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｂａｃｋｐｏｓｔｕｒｅｉｎｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤａｉｒｙＳｃｉｅｎｃｅ，２０１３，９６（１）：２５７－２６６．

６　ＰＬＵＫＡ，ＢＡＨＲＣ，ＰＯＵＲＳＡＢＥＲＩＡ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｔｏｕｃｈａｎｄｒｅｌｅａｓｅａｎｇｌｅｓｏｆｔｈｅｆｅｔｌｏｃｋｊｏｉｎｔｆｏｒｌａｍｅｎｅｓｓ
ｄｅｔｅｃｔｉｏｎｉｎｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅｕｓｉｎｇｖｉｓｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤａｉｒｙＳｃｉｅｎｃｅ，２０１２，９５（４）：１７３８－１７４８．

７　ＰＯＵＲＳＡＢＥＲＩＡ，ＢＡＨＲＣ，ＰＬＵＫＡ，ｅｔａｌ．Ｒｅａｌｔｉｍｅａｕｔｏｍａｔｉｃｌａｍｅｎｅｓｓｄｅｔｅｃｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｂａｃｋｐｏｓｔｕｒｅｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｉｎｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅ：
ｓｈａｐｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｃｏｗｗｉｔｈｉｍａｇｅｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１０，７４（１）：１１０－１１９．

８　ＡＺＺＡＲＯＧ，ＣＡＣＣＡＭＯＭ，ＦＥＲＧＵＳＯＮＪＤ，ｅｔａｌ．Ｏｂｊｅｃｔｉｖｅｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｂｏｄｙｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓｃｏｒｅｂｙｍｏｄｅｌｉｎｇｃｏｗｂｏｄｙｓｈａｐｅ
ｆｒｏｍｄｉｇｉｔａｌｉｍａｇｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤａｉｒｙＳｃｉｅｎｃｅ，２０１１，９４（４）：２１２６－２１３７．

９　ＢＥＷＬＥＹＪＭ，ＰＥＡＣＯＣＫＡＭ，ＬＥＷＩＳＯ，ｅｔａｌ．Ｐｏｔｅｎｔｉａｌｆｏｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｂｏｄｙｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓｃｏｒｅｓｉｎｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅｆｒｏｍｄｉｇｉｔａｌ
ｉｍａｇｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤａｉｒｙＳｃｉｅｎｃｅ，２００８，９１（９）：３４３９－３４５３．

１０　ＰＯＲＴＯＳＭＣ，ＡＲＣＩＤＩＡＣＯＮＯＣ，ＡＮＧＵＺＺＡＵ，ｅｔａｌ．Ａｃｏｍｐｕｔｅｒｖｉｓｉｏｎｂａｓｅｄｓｙｓｔｅｍｆｏｒｔｈｅａｕｔｏｍａｔｉｃｄｅｔｅｃｔｉｏｎｏｆｌｙｉｎｇ
ｂｅｈａｖｉｏｕｒｏｆｄａｉｒｙｃｏｗｓｉｎｆｒｅｅｓｔａｌｌｂａｒｎｓ［Ｊ］．ＢｉｏｓｙｓｔｅｍｓＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，１１５（２）：１８４－１９４．

１１　ＭＩＥＤＥＭＡＨ，ＣＯＣＫＲＡＭＭ，ＤＷＹＥＲＣ，ｅｔａｌ．Ｂｅｈａｖｉｏｕｒａｌｐｒｅｄｉｃｔｏｒｓｏｆｔｈｅｓｔａｒｔｏｆｎｏｒｍａｌａｎｄｄｙｓｔｏｃｉｃｃａｌｖｉｎｇｉｎｄａｉｒｙｃｏｗｓ
ａｎｄｈｅｉｆｅｒｓ［Ｊ］．ＡｐｐｌｉｅｄＡｎｉｍａｌＢｅｈａｖｉｏｕｒＳｃｉｅｎｃｅ，２０１１，１３２（１－２）：１４－１９．

１２　ＣＡＮＧＡＲＯ，ＬＥＲＯＹＴ，ＧＵＡＲＩＮＯＭ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｒｅａｌｔｉｍｅｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｏｆｌｏｃｏｍｏｔｉｏｎａｎｄｐｏｓｔｕｒｅｂｅｈａｖｉｏｕｒｏｆｐｒｅｇｎａｎｔ
ｃｏｗｓｐｒｉｏｒｔｏｃａｌｖｉｎｇｕｓｉｎｇｏｎｌｉｎｅｉｍａｇｅａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２００８，６４（１）：５３－６０．

１３　赵凯旋，何东健，王恩泽．基于视频分析的奶牛呼吸频率与异常检测［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１４，４５（１０）：２５８－２６３．
ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１４１０４０＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１４．１０．０４０．
ＺＨＡＯＫａｉｘｕａｎ，ＨＥＤｏｎｇｊｉａｎ，ＷＡＮＧＥｎｚｅ．Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎｏｆｂｒｅａｔｈｉｎｇｒａｔｅａｎｄａｂｎｏｒｍｉｔｙｏｆｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅｂａｓｅｄｏｎｖｉｄｅｏａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ／
ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１４，４５（１０）：２５８－２６３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　赵凯旋，何东健．基于卷积神经网络的奶牛个体身份识别方法［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，３１（５）：１８１－１８７．
ＺＨＡＯＫａｉｘｕａｎ，ＨＥＤｏｎｇｊｉａｎ．Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｏｆｉｎｄｉｖｉｄｕａｌｄａｉｒｙｃａｔｔｌｅｂａｓｅｄｏｎｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆ
ｔｈｅＣＳＡＥ，２０１５，３１（５）：１８１－１８７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　刘冬，赵凯旋，何东健．基于混合高斯模型的移动奶牛目标实时检测［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（５）：２８８－２９４．
ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０５３９＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０５．０３９．
ＬＩＵＤｏｎｇ，ＺＨＡＯＫａｉｘｕａｎ，ＨＥＤｏｎｇｊｉａｎ．Ｒｅａｌｔｉｍｅｔａｒｇｅｔｄｅｔｅｃｔｉｏｎｆｏｒｍｏｖｉｎｇｃｏｗｓｂａｓｅｄｏｎｇａｕｓｓｉａｎｍｉｘｔｕｒｅｍｏｄｅｌ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（５）：２８８－２９４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　何东健，孟凡昌，赵凯旋，等．基于视频分析的犊牛基本行为识别［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（９）：２９４－３００．ｈｔｔｐ：
∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０９４０＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．
ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０９．０４０．
ＨＥＤｏｎｇｊｉａｎ，ＭＥＮＧＦａｎｃｈａｎｇ，ＺＨＡＯＫａｉｘｕａｎ，ｅｔａｌ．Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｏｆｃａｌｆｂａｓｉｃｂｅｈａｖｉｏｒｓｂａｓｅｄｏｎｖｉｄｅｏａｎａｌｙｓｉｓ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（９）：２９４－３００．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１７　ＺＨＡＯＫ，ＨＥＤ．Ｔａｒｇｅｔｄｅｔｅｃｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｆｏｒｍｏｖｉｎｇｃｏｗｓｂａｓｅｄｏｎｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓｕｂｔｒａｃｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌａｎｄＢｉｏｌｏｇｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１５，８（１）：４２－４９．

１８　ＶＩＡＺＺＩＳ，ＢＡＨＲＣ，ＶａｎＨＥＲＴＥＭ Ｔ，ｅｔａｌ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆａｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌａｎｄｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｃａｍｅｒａｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ
ａｕｔｏｍａｔｅｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｂａｃｋｐｏｓｔｕｒｅｉｎｄａｉｒｙｃｏｗｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１４，１００（１）：１３９－１４７．

１９　ＳＨＯＴＴＯＮ Ｊ，ＳＨＡＲＰＴ，ＫＩＰＭＡＮ Ａ，ｅｔａｌ．Ｒｅａｌｔｉｍｅｈｕｍａｎｐｏｓｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｉｎｐａｒｔｓｆｒｏｍ ｓｉｎｇｌｅｄｅｐｔｈｉｍａｇｅｓ［Ｊ］．
ＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＣＭ，２０１３，５６（１）：１１６－１２４．

２０　ＡＮＴＯＮＩＯＨＶ，ＮＡＤＥＺＨＤＡＺ，ＡＬＥＸＡＮＤＥＲＭ，ｅｔａｌ．Ｇｒａｐｈｃｕｔｓｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｆｏｒｍｕｌｔｉｌｉｍｂｈｕｍａｎｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎｉｎｄｅｐｔｈ
ｍａｐｓ［Ｃ］∥２０１２ＩＥＥＥＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ＆ＰａｔｔｅｒｎＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，２０１２：７２６－７３２．

２１　ＮＡＮＮＩＬ，ＢＲＡＨＮＡＭＳ，ＬＵＭＩＮＩＡ．Ａｓｉｍｐｌｅｍｅｔｈｏｄｆｏｒｉｍｐｒｏｖｉｎｇｌｏｃａｌｂｉｎａｒｙｐａｔｔｅｒｎｓｂｙｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｎｏｎｕｎｉｆｏｒｍｐａｔｔｅｒｎｓ
［Ｊ］．ＰａｔｔｅｒｎＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，２０１２，４５（１０）：３８４４－３８５２．

９７１第 ４期　　　　　　　　　　　赵凯旋 等：基于机器学习的奶牛深度图像身体区域精细分割方法


