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摘要：针对目前视觉测量农作物株高技术中存在农作物顶点和底点难以识别的问题，设计了一种基于激光视觉的

农作物株高测量系统。该系统针对农作物株高测量特点，改进了三角测量模型，改进后的三角测量模型参数包括

相机参数、光平面方程和相机安装参数；依据系统测量模型，该系统标定过程中通过至少一次将棋盘格标定板置于

农作物底端点对应水平面的平行平面上，建立农作物底点平面对应的地面坐标系，通过将激光器发出的激光线投

射到农作物上，识别农作物顶点。在株高为 ５５８００～１８４３３０ｍｍ的农作物上的测试结果表明，测量绝对误差最大

值２８３０ｍｍ，相对误差最大值为 ２１７％。该系统标定完成后可实现自动化与实时测量，且测量精度高，具有良好

的实用价值。
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０　引言

随着我国农业技术的不断发展，智慧农业与精

准农业已成为未来发展趋势
［１－１６］

。实现智慧农业

与精准农业的前提条件是精准获取农作物相关生长

信息，主要包括农作物生长环境信息，如气候、土壤、

光照等，农作物生长参数信息，如株高、生长期、长势

等。在精准获取农作物相关生长信息的基础上，才



能广泛地研究相关信息之间的联系，以及实现信息

互联与精准的干预。

在农作物生长环境信息获取方面，相关技术已

经得到迅速发展。国内外学者基于传感器及网络构

建监测平台，开发了各种采集环境温度、湿度、光照

等
［３－４］

相关信息，土壤水分
［５－６］

、氮素、磷素、钾

素
［７－９］

等相关信息的检测系统。

在农作物生长参数信息检测方面也取得了长足

发展
［１，１０－１６］

，如外在参数检测
［１０］
和生长期识别

［１１］

等。然而在农作物株高测量方面，由于测量环境差

异大、农作物类型多样等因素，一直没有高精度、自

动化、适用于地面观测站的测量方法。现有株高测

量方法主要分为主动式测量方法
［１２－１４］

和被动式测

量方法
［１５－１７］

。主动式测量方法主要利用相关传感

器主动发射测量信号，如超声、红外等，依靠接收主

动测量信号实现测量
［１２－１４］

。然而现代测量方法中，

基于计算机视觉技术的被动测量手段，已经逐渐成

为测量的主要手段，很多学者也将该技术应用到农

业领域
［１５－１７］

。现有文献表明，在农作物的株高视觉

测量中，全自动识别农作物顶点与底点是实现农作

物自动化视觉测量的技术难点。

针对视觉测量作物株高技术中存在农作物顶点

和底点难以识别的问题，提出一种基于激光视觉的

农作物株高测量方法，该方法通过特定步骤的棋盘

格标定方法，标定作物底点平面信息，并通过在农作

物上主动投射激光，自动识别作物顶点，进而实现自

动化实时测量株高参数的目的。

图 １　基于激光视觉的农作物株高测量系统图

Ｆｉｇ．１　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｃｒｏｐｈｅｉｇｈｔｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍ

ｂａｓｅｄｏｎｌａｓｅｒｖｉｓｉｏｎ

１　系统建模

基于激光视觉的农作物株高测量系统如图１所

示，图中 ｏｃｘｃｙｃｚｃ为相机坐标系，ｏｇｘｇｙｇｚｇ为农作物
底端点水平面对应的地面坐标系，农作物的株高即

为农作物在地面坐标系的高度。该系统的数学模型

包括相机模型、光平面方程模型和改进的三角测量

模型。

１１　相机模型
设空间上任意一点 Ｐ在相机坐标系的坐标为

ＸＰ＝（ｘｃ，ｙｃ，ｚｃ）
Ｔ
，经相机成像后，图像平面上的投影

点为 ｐ，其坐标为 ｐ＝（ｕ，ｖ）Ｔ，将 ＸＰ和 ｐ增加一维单

位坐标变成齐次形式为：ＸＰ＝（ｘｃ，ｙｃ，ｚｃ，１）
Ｔ
和 ｐ＝

（ｕ，ｖ，１）Ｔ。在小孔成像模型［１７］
中

ＸＰ＝ｚｃＫ
－１ｐ （１）

其中

Ｋ＝

ｆｕ ｓ ｕ０
０ ｆｖ ｖ０









０ ０ １

式中　Ｋ———相机内参数
ｆｕ、ｆｖ———图像 ｕ、ｖ方向的尺度因子
ｓ———ｕ、ｖ两轴向的夹角因子
ｕ０、ｖ０———相机镜头光轴与 ＣＣＤ／ＣＭＯＳ平面

的交点坐标

其中，ｚｃ为点Ｐ在相机坐标系的深度，一般无法通过
小孔成像模型直接获得，所以在小孔成像模型中，图

像坐标系的一个点对应三维空间中的一条射线。

在凸透镜成像过程中，镜头的变形会导致物点

在像平面上成的像偏离理想位置，所以在使用过程

中一般采用考虑镜头畸变的非线性模型
［１７］
。本系

统中相机内参数和畸变参数共同构成相机参数。

１２　光平面方程模型
基于激光视觉的农作物株高测量系统中，相机

与激光平面投射器之间通过刚性物连接，且满足激

光平面不通过相机坐标系原点。激光平面在相机坐

标系可表示为 π＝（ａ，ｂ，ｃ，１）；在系统工作时，激光
条打在农作物上，在农作物上留有系列特征点，设特

征 点 在 相 机 坐 标 系 的 齐 次 坐 标 为 Ｘｌ ＝

（ｘｃｌ，ｙｃｌ，ｚｃｌ，１）
Ｔ
。该系列特征点在激光平面上，所以

满足

πＸｌ＝０ （２）
式（２）即为激光平面方程式。
１３　改进的三角测量模型

设 Ｐ为激光平面上一点，ｐ为其投影到图像平
面上的对应点。在原始的三角测量模型中，给定图

像平面上一点 ｐ和激光平面方程 π，可求解 ｐ点在
相机坐标系的对应点 Ｐ的三维坐标值［１８－１９］

。但本

测量背景是测量农作物株高，要求解农作物相对于

底端水平面的高度，所以本文提出改进的三角测量

模型。

根据三角测距原理，激光条形成的特征点既满

足小孔成像模型，又满足光平面方程模型
［１９］
，即
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ＸＰ＝ｚｃＫ
－１ｐ

πＸＰ{ ＝０
（３）

由此可得激光条打在农作物上特征点的深度值 ｚｃｌ。
设相机的安装高度为 ｚｉ，相机光轴与重垂线夹

角为 θ，参数 ｚｉ和 θ的余弦值 ｃｏｓθ共同构成相机安
装参数 Ｉ＝（ｚｉ，ｃｏｓθ）。则农作物株高为

ｈ＝ｚｉ－ｚ′ｃｃｏｓθ （４）

其中 ｃｏｓθ＝
ｚｇ０
ｚｃ０

（５）

式中　ｚ′ｃ———农作物顶点在相机坐标系 ｚｃ轴的值
其中 ｚｃ０为相机光轴与平行于地面的棋盘格平面的
交点在相机坐标系 ｚｃ轴的值，将此位姿下标定板坐
标系定义为世界坐标系，ｚｇ０为相机光心点在该世界
坐标系下的 ｚ轴坐标值。

在基于激光视觉的农作物株高测量系统中，相

机内参数 Ｋ、畸变参数、激光平面方程 π和相机安装
参数 Ｉ随着系统安装完成后即固定，为常量，需预先
标定；系统工作时，激光条打在农作物上的特征点可

通过相应图像处理算法得到，将特征点代入系统模

型中运算即可实时测量农作物株高参数。

２　系统标定方法

针对该系统测量模型，系统参数采用对文

献［１８］中方法加以改进的标定方法。该改进后的
标定方法中要求至少有一次将棋盘格标定板置于农

作物底端点对应水平面的平行平面上，使地面坐标

系与棋盘格平面坐标系平行，以标定出相机参数、相

机安装高度ｚｉ和光轴与重垂线夹角参数ｃｏｓθ。另将
激光条打在棋盘格平面上以标定激光平面方程 π。
２１　系统标定流程

本系统标定包括相机参数标定、相机安装参数

标定和激光平面标定，具体标定流程如下：

（１）拍摄不同位姿下的棋盘格平面靶标图像和
相应的打了激光条的图像，要求至少一次将棋盘格

标定板置于农作物底端点对应水平面的平行平面

上，且拍摄位姿大于等于３次。
（２）利用不同位姿下的棋盘格靶标图像标定相

机内参数和畸变参数，本文使用文献［１８］中标定方
法，该方法可同时得到每个位姿下相机坐标系相对

于棋盘格平面坐标系的旋转矩阵 Ｒ、平移向量 ｔ和
畸变系数等。

（３）根据棋盘格平面置于农作物底端点对应水
平面的平行平面上的外参数等信息，标定相机安装

参数。求解相机原点在世界坐标系的坐标，得到相

机相对于世界坐标系的高度 ｚｇ０；测量世界坐标系相
对于地面坐标系的高度 ｚ０，进而求解相机安装高度

参数 ｚｉ；求解相机光轴与棋盘格平面交点的 ｚ轴值
ｚｃ０，标定相机光轴与重垂线夹角参数 ｃｏｓθ。

（４）根据相机参数和各位姿下的外参数，以及
激光条上特征点的信息，标定激光平面方程。通过

每个位姿下的外参数，求解靶标平面在相机坐标系

的平面方程；求解不同位姿下，打在靶标平面上的激

光条上的点在相机坐标系的三维坐标；采用最小二

乘法拟合激光平面方程。

２２　相机参数标定

在张氏方法
［１８］
中，将棋盘格平面所在坐标系定

义为标定板坐标系，基于平面约束，相机模型变为

　 ｓｐ＝Ｋ（ｒ１，ｒ２，ｒ３，ｔ）

ｘｗ
ｙｗ














０
１

＝Ｋ（ｒ１，ｒ２，ｔ）

ｘｗ
ｙｗ









１

（６）

其中，ｓ为比例系数，Ｘｗ＝（ｘｗ，ｙｗ，ｚｗ）
Ｔ
为点 Ｐ在标

定板坐标系的坐标，约束平面即 ｚｗ＝０的平面。令

Ｈ＝Ｋ（ｒ１，ｒ２，ｔ），Ｍ＝（ｘｗ，ｙｗ，１）
Ｔ
，式（６）可转换为

ｓｐ＝ＨＭ （７）
通过分解矩阵 Ｈ，可求解相机内参数 Ｋ，相机坐

标系与标定板坐标系的外参数 Ｒ、ｔ。文献［１８］方法
可同时标定出镜头的径向畸变参数 ｋ１、ｋ２。
２３　相机安装参数标定

棋盘格平面置于农作物底端点对应水平面的平

行平面上时，此位姿下标定板坐标系为世界坐标系，

设此时相机坐标系与世界坐标系的外参数为 Ｒ０、ｔ０，

其齐次形式表示为Ｔ０＝
Ｒ０ ｔ０[ ]０ １

，则相机原点的齐

次坐标为 Ｘｃ０＝（０，０，０，１）
Ｔ
，在世界坐标系的齐次

坐标为 Ｘｇ０＝（ｘｇ０，ｙｇ０，ｚｇ０，１）
Ｔ
，满足关系

Ｘｇ０＝Ｔ
－１
０ Ｘｃ０ （８）

由于地面坐标系与世界坐标系平行，从世界坐

标系到地面坐标系之间无旋转，仅有 ｚ轴上的平移，
即两坐标系仅有高度差，设为 ｚ０，当世界坐标系与地
面坐标系重合时，ｚ０＝０。由此可以标定相机安装高
度信息为

ｚｉ＝ｚｇ０＋ｚ０ （９）
该位姿下，相机光轴与棋盘格平面交点的 ｚ轴

值 ｚｃ０可通过如下过程求解：标定板在世界坐标系的
表示为 π０＝（０，０，１，０），即 ｚ＝０的平面，将该平面
变换到相机坐标系，表示为 π１＝（ａ０，ｂ０，ｃ０，ｄ０），即

π１＝Ｔ
－Ｔ
０ π０ （１０）

光 轴 与 π１ 平 面 的 交 点 坐 标 为：ＸＣ１

(
＝

０，０，－
ｄ０
ｃ )
０

Ｔ

，即得 ｚｃ０＝－
ｄ０
ｃ０
。
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由此，可标定出相机光轴与重垂线夹角参数为

ｃｏｓθ＝
ｚｇ０
ｚｃ１
＝－
ｚｇ０ｃ０
ｄ０

（１１）

其特殊形式为，将相机竖直安装，θ＝０，ｚｇ０＝ｚｃ０，
ｃｏｓθ＝１，此时可直接测出相机距离地面的安装高度
ｚｉ，则相机安装参数 Ｉ＝（ｚｉ，１）。

２４　激光平面方程标定

将每个位姿下的棋盘格平面在相应标定板坐标

系的方程 πｉ＝（０，０，１，０）通过式（１０）变换到相机坐
标系，对应的平面为 ωｉ；激光条在标定板上形成的
光点满足相机模型，同时这些光点均满足 ωｉ平面方
程，激光点在相机坐标系的坐标为

Ｘｃｉ，ｊ＝ｚｃｉ，ｊＫ
－１ｐｉ，ｊ

ωｉＸｃｉ，ｊ{ ＝０
（１２）

其中 Ｘｃｉ，ｊ＝（ｘｃｉ，ｊ，ｙｃｉ，ｊ，ｚｃｉ，ｊ）
式中　Ｘｃｉ，ｊ———第 ｉ位姿下激光条上第 ｊ点在相机

坐标系的坐标

Ｘｃｉ，ｊ———Ｘｃｉ，ｊ的齐次坐标
ｚｃｉ，ｊ———Ｘｃｉ，ｊ的 ｚ轴坐标值
ｐｉ，ｊ———激光点像素的齐次坐标

在每个位姿下，取 ｊ（ｊ≥１０）个激光条上点的三
维坐标，经过最小二乘法拟合激光平面方程 π＝（ａ，
ｂ，ｃ，１）。

３　实验结果

本实验基于 Ｃａｎｏｎ７００Ｄ型相机和领越光电激
光器构建基于激光视觉的农作物株高测量系统。系

统实物图如图２所示，系统中 Ｃａｎｏｎ７００Ｄ型相机配
ＩＳＳＴＭ镜头，型号为 ＥＦ Ｓ１８～５５ｍｍｆ／３５～５６，
机身 ＣＭＯＳ尺寸为５１８４像素 ×３４５６像素，机身对
焦设置为手动对焦；功率 ３００ｍＷ的红光激光器，波
长６５５ｎｍ。实验采用一次拍照完成后取出采集图
像，用 Ｍａｔｌａｂ进行图像处理及测量。

３１　系统参数标定结果

根据１１～１３节的测量模型和 ２２～２４节的
参数标定方法，利用 ３幅及以上带有激光条的棋盘
格图像，即可标定所有系统参数。实际测试中选取

２０幅棋盘格图像标定相机内参数和畸变参数，选用
２幅置于农作物底端平面上的图像标定相机安装参
数，并取均值，选取６幅图像，每幅图像上选取 ２０个
在标定板上的激光点标定光平面方程参数。标定板

置于水平地面上，标定板的厚度 ｚ０＝３１２０ｍｍ，激

光特征点提取采用灰度重心法
［１９－２０］

，图３为标定相
机过程中的外参数可视图，表 １给出了基于激光视
觉的农作物株高测量系统各参数的标定结果。

图 ２　系统实物图

Ｆｉｇ．２　Ｐｉｃｔｕｒｅｏｆｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍ
　

图 ３　相机外参数可视图

Ｆｉｇ．３　Ｅｘｔｒｉｎｓｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎｏｆｃａｍｅｒａ
　

表 １　系统参数标定结果

Ｔａｂ．１　Ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｓｙｓｔｅｍ

参数 标定结果

相机参数
Ｋ＝

７５９４２８５８ ０ ２５７８１５０８

０ ７５９５７８３７ １７６８８９９４






０ ０ １

ｋ１＝－００８８７９７　ｋ２＝０５０９８６

光平面方程参数 π＝（０００２７９１４，００００１７６３，００００４８３７６，１）
相机安装参数 Ｉ＝（２９１９３６８８，０９９９９５）

３２　激光点三维重建
如图 ４所示，本系统使用盆栽模拟农作物进行

测量，将激光条打在被测盆栽上，提取光条灰度重心

点作为特征点，将光条特征点依据式（３）变换到相
机坐标系，进行三维重建，激光点在相机坐标系的三

维点云如图５所示。
３３　测量结果

所有激光点云中，取在相机坐标系中 ｚｃ轴坐标

值最小的 Ｎ（Ｎ≥１０）个点，实验中取１０，其均值作为
顶点 ｚ′ｃ，根据式（４）可得农作物株高 ｈ。测量过程
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图 ４　实测图

Ｆｉｇ．４　Ｐｒａｃｔｉｃａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｐｉｃｔｕｒｅ
　

图 ５　三维点云重建图

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎｏｆ３Ｄｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄ
　
中，通过在盆栽底部增加高度模拟农作物的生长，进

行了一系列的高度测量。如表 ２所示，直接测量的
模拟植株真值范围为５５８００～１８４３３０ｍｍ，测量绝
对误差最大为２８３０ｍｍ，相对误差最大为２１７％。
３４　误差分析与工程化建议

本系统误差来源主要包括：①系统模型误差：在
建模过程中，由系统模型引入的误差。②参数标定
误差：系统参数标定过程中引入的误差。③图像处
理误差：图像处理过程中引入的误差。

系统模型的误差主要来源于小孔成像模型
［１８］
，

在实际测量中可忽略，参数标定误差主要来源于图

像处理过程，如标定相机参数时棋盘格角点提取精

　　

表 ２　株高测量结果

Ｔａｂ．２　Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆｃｒｏｐｈｅｉｇｈｔ

测量

序号

实际高度／

ｍｍ

测量高度／

ｍｍ

绝对误差／

ｍｍ

相对误差／

％

１ ５５８００ ５５０５４ ７４６ １５２

２ ５７３２０ ５６５０１ ８１９ １４３

３ ６２６３０ ６１２７０ １３６０ ２１７

４ ７６２１０ ７４９３８ １２７２ １６７

５ ９８８８０ ９７１０６ １７７４ １７９

６ １０５６１０ １０４３８０ １２３０ １１６

７ １１２５２０ １１０４９２ ２０２８ １８０

８ １１９３２０ １１７１１０ ２２１０ １８５

９ １２６１１０ １２４２８０ １８３０ １４５

１０ １３２８２０ １３０６５０ ２１７０ １６３

１１ １５４０２０ １５４１９０ ２８３０ １８１

１２ １８４３３０ １８６８８０ ２５５０ １３８

度不高，光平面方程标定过程中激光条中心点提取

精度不高等。因此，未来提高系统精度的方法可以

从图像处理角度入手，如研究更高提取精度的激光

条中心点提取算法
［２０］
。

本系统硬件配置适合在环境光线较弱，激光点

可有效落到被测作物顶点的野外环境下测量。在实

际工程化中，受植物表面对激光的吸收散射及野外

环境光的影响，激光线特征不明显时，可采用如下方

案解决：①在安全前提下增大激光器功率。②选择
早晨或傍晚等环境光较弱时测量。

针对代表株高的茎尖或叶尖面积非常小的问

题，以及作物稀疏的测量场景，可采用多线激光
［２１］

或扫描测量
［２２］
的方法。

４　结束语

提出了一种基于激光视觉的农作物株高测量系

统，该系统通过使用主动激光器辅助、特定步骤的棋

盘格标定，有效解决了一般视觉测量中农作物顶点

和底点难以识别的问题，可实现自动化测量农作物

株高参数的目的，使得株高测量不必依赖于专业技

术人员，将大大提高测量效率与系统的实用性能。

该系统精度高，鲁棒性强，具有很高实用价值。

参 考 文 献

１　ＬＩＤ，ＸＵＬ，ＴＡＮＣ，ｅｔａｌ．Ｄｉｇｉｔｉｚａｔｉｏｎａｎｄｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎｏｆｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅｔｏｍａｔｏｐｌａｎｔｓｉｎｉｎｄｏｏｒｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓ［Ｊ］．Ｓｅｎｓｏｒｓ，２０１５，
１５（２）：４０１９－４０５１．

２　ＭＩＣＲＯＢＥＳＢ．Ｕｓｉｎｇｄｅｐｔｈｃａｍｅｒａｓｆｏｒｂｉｏｍａｓｓｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ—ａｍｕｌｔｉａｎｇｌｅａｐｐｒｏａｃｈ［Ｊ］．ＰｒｅｃｉｓｉｏｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１５，１５（１）：
９７－１０１．

３　杨信廷，吴滔，孙传恒，等．基于 ＷＭＳＮ的农作物环境与长势远程监测系统［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１３，４４（１）：１６７－
１７３．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１３０１３２＆ｆｌａｇ＝１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１３．０１．０３２．
ＹＡＮＧＸｉｎｔｉｎｇ，ＷＵＴａｏ，ＳＵＮＣｈｕａｎｈｅｎｇ，ｅｔａｌ．ＲｅｍｏｔｅｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍｏｆｃｒｏｐｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔａｎｄｇｒｏｗｉｎｇｂａｓｅｄｏｎＷＭＳＮ［Ｊ／
ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（１）：１６７－１７３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６２ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１８年



４　ＫＡＬＯＸＹＬＯＳＡ，ＥＩＧＥＮＭＡＮＮＲ，ＴＥＶＥＦ，ｅｔａｌ．Ｆａｒｍｍａｎａｇｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍｓａｎｄｔｈｅｆｕｔｕｒｅｉｎｔｅｒｎｅｔｅｒａ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄ
ＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１２，８９：１３０－１４４．

５　ＬＡＴＩＲＮ，ＦＩＬＩＮＳ，ＥＩＺＥＮＢＥＲＧＨ．Ｅｓｔｉｍａｔｉｎｇｐｌａｎｔｇｒｏｗｔｈｐａｒａｍｅｔｅｒｓｕｓｉｎｇａｎｅｎｅｒｇｙｍｉｎｉｍｉｚａｔｉｏｎｂａｓｅｄｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｍｏｄｅｌ
［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ＆ＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１３，９８（７）：２６０－２７１．

６　ＲＩＣＨＴＥＲＲ．Ｍｏｄｅｌｌｉｎｇａｎｄｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｕｒｂａｎｂｕｉｌｔｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｖｉａｍｕｌｔｉｓｏｕｒｃｅｉｎｔｅｇｒａｔｅｄａｎｄｆｕｓｅｄｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇｄａｔａ［Ｊ］．
ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＩｍａｇｅ＆ＤａｔａＦｕｓｉｏｎ，２０１３，４（１）：２－３２．

７　刘秀英，王力，宋荣杰，等．黄绵土风干过程中土壤含水率的光谱预测［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１５，４６（４）：２６６－２７２．
ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１５０４３９＆ｆｌａｇ＝１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１５．０４．０３９．
ＬＩＵＸｉｕｙｉｎｇ，ＷＡＮＧＬｉ，ＳＯＮＧＲｏｎｇｊｉｅ，ｅｔａｌ．Ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｏｆｓｏｉｌｍｏｉｓｔｕｒｅｃｏｎｔｅｎｔｉｎａｉｒｄｒｙｉｎｇｌｏｅｓｓｕｓｉｎｇｓｐｅｃｔｒａｌｄａｔａ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１５，４６（４）：２６６－２７２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　ＤＥＢＡＥＮＥＧ，ＮＩＥＤＺＷＩＥＣＫＩＪ，ＰＥＣＩＯＡ，ｅｔａｌ．Ｅｆｆｅｃｔｏｆｔｈｅｎｕｍｂｅｒｏｆｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｓａｍｐｌｅｓｏｎｔｈｅｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｏｆｓｅｖｅｒａｌｓｏｉｌ
ｐｒｏｐｅｒｔｉｅｓａｔｔｈｅｆａｒｍｓｃａｌｅ［Ｊ］．Ｇｅｏｄｅｒｍａ，２０１４，２１４－２１５（２）：１１４－１２５．

９　ＳＨＡＯＹ，ＨＥＹ．Ｎｉｔｒｏｇｅｎ，ｐｈｏｓｐｈｏｒｕｓ，ａｎｄｐｏｔａｓｓｉｕｍｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｉｎｓｏｉｌｓ，ｕｓｉｎｇｉｎｆｒａｒｅｄｓｐｅｃｔｒｏｓｃｏｐｙ［Ｊ］．ＳｏｉｌＲｅｓｅａｒｃｈ，２０１１，
４９（２）：１６６－１７２．

１０　郑立华，麦春艳，廖崴，等．基于 Ｋｉｎｅｃｔ相机的苹果树三维点云配准［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（５）：９－１４．ｈｔｔｐ：
∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０５０２＆ｆｌａｇ＝１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．
ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０５．００２．
ＺＨＥＮＧＬｉｈｕａ，ＭＡＩＣｈｕｎｙａｎ，ＬＩＡＯＷｅｉ，ｅｔａｌ．３ＤｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｒｅｇｉｓｔｒａｔｉｏｎｆｏｒａｐｐｌｅｔｒｅｅｂａｓｅｄｏｎＫｉｎｅｃｔｃａｍｅｒａ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（５）：９－１４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　ＹＵＺ，ＣＡＯＺ，ＷＵＸ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｉｍａｇｅｂａｓｅｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｆｏｒｔｗｏｃｒｉｔｉｃａｌｇｒｏｗｔｈｓｔａｇｅｓｏｆｍａｉｚｅ：ｅｍｅｒｇｅｎｃｅａｎｄ
ｔｈｒｅｅｌｅａｆｓｔａｇｅ［Ｊ］．Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ＆ＦｏｒｅｓｔＭｅｔｅｏｒｏｌｏｇｙ，２０１３，１７４－１７５（１２）：６５－８４．

１２　高巍，陈进，李耀明．农作物高度自动测量装置的研制［Ｊ］．农机化研究，２００４，２６（４）：１１４－１１６．
ＧＡＯＷｅｉ，ＣＨＥＮＪｉｎ，ＬＩＹａｏｍｉｎｇ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｆｔｈｅｃｒｏｐｈｅｉｇｈｔａｕｔｏｍａｔｉｃｍｅａｓｕｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍ ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
ＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２００４，２６（４）：１１４－１１６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　李霞，王维新，宋海堂．基于超声波技术棉株高度自动测量的研究［Ｊ］．农机化研究，２００８，３０（６）：１８７－１８９．
ＬＩＸｉａ，ＷＡＮＧＷｅｉｘｉｎ，ＳＯＮＧＨａｉｔａｎｇ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｆｃｏｔｔｏｎａｌｔｉｔｕｄｅａｕｔｏｍａｔｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎｕｌｔｒａｓｏｎｉｃｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２００８，３０（６）：１８７－１８９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　张邦成，张玉玲，王昕，等．超声红外复合测距系统设计［Ｊ］．制造业自动化，２０１１，３３（１４）：１２２－１２４．
ＺＨＡＮＧＢａｎｇｃｈｅｎｇ，ＺＨＡＮＧＹｕｌｉｎｇ，ＷＡＮＧＸｉｎ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｕｌｔｒａｓｏｎｉｃｉｎｆｒａｒｅｄｄｉｓｔａｎｃｅｃｏｍｐｏｕｎｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍ
［Ｊ］．ＭａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２０１１，３３（１４）：１２２－１２４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　李长缨，滕光辉，赵春江，等．利用计算机视觉技术实现对温室植物生长的无损监测［Ｊ］．农业工程学报，２００３，１９（３）：
１４０－１４３．
ＬＩＣｈａｎｇｙｉｎｇ，ＴＥＮＧＧｕａｎｇｈｕｉ，ＺＨＡＯＣｈｕｎｊｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｎｏｎｃｏｎｔａｃｔｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｎｐｌａｎｔｇｒｏｗｔｈｉｎｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ
ｕｓｉｎｇｃｏｍｐｕｔｅｒｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２００３，１９（３）：１４０－１４３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　ＹＵＺ，ＣＡＯＺ，ＢＡＩＸ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｃｒｏｐｓｃａｎｏｐｙｈｅｉｇｈｔｂａｓｅｄｏｎｍｏｎｏｃｕｌａｒｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＳＰＩＥ—ｔｈｅ
ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＯｐｔｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１１，８００６（２）：１４７－１５９．

１７　蒋普，耿楠．基于网络摄像机的株高远程无损测量系统［Ｊ］．农机化研究，２０１５，３７（４）：６８－７２．
ＪＩＡＮＧＰｕ，ＧＥＮＧＮａｎ．ＣｒｏｐｈｅｉｇｈｔｎｏｎｄｅｓｔｒｕｃｔｉｖｅｒｅｍｏｔｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎＩＰｃａｍｅｒａ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
ＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２０１５，３７（４）：６８－７２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　ＺＨＡＮＧＺ．Ａｆｌｅｘｉｂｌｅｎｅｗｔｅｃｈｎｉｑｕｅｆｏｒｃａｍｅｒａｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＰａｔｔｅｒｎＡｎａｌｙｓｉｓ＆ＭａｃｈｉｎｅＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ，
２０００，２２（１１）：１３３０－１３３４．

１９　郭新年，白瑞林，王秀平，等．结构光视觉引导的焊接机器人系统自标定技术［Ｊ］．计算机工程与应用，２０１４，５０（１９）：
２６２－２６６．
ＧＵＯＸｉｎｎｉａｎ，ＢＡＩＲｕｉｌｉｎ，ＷＡＮＧＸｉｕｐｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｅｌｆｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅｆｏｒｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｖｉｓｉｏｎｇｕｉｄｅｄｗｅｌｄｉｎｇｒｏｂｏｔ
ｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２０１４，５０（１９）：２６２－２６６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２０　刘子腾，白瑞林，王秀平．基于激光视觉的角焊缝图像特征点提取［Ｊ］．焊接学报，２０１６，３７（２）：８９－９３．
ＬＩＵＺｉｔｅｎｇ，ＢＡＩＲｕｉｌｉｎ，ＷＡＮＧＸｉｕｐｉｎｇ．Ｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｏｆｆｉｌｌｅｔｗｅｌｄｂａｓｅｄｏｎｌａｓｅｒｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＣｈｉｎａＷｅｌｄｉｎｇＩｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎ，２０１６，３７（２）：８９－９３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２１　肖华军，侯力，游云霞．一种基于图像融合的多线结构光立体视觉测量方法［Ｊ］．四川大学学报：工程科学版，２０１５，
４７（３）：１５４－１５９．
ＸＩＡＯＨｕａｊｕｎ，ＨＯＵＬｉ，ＹＯＵＹｕｎｘｉａ．Ａｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｍｅｔｈｏｄｏｆｍｕｌｔｉｌｉｎｅｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｉｍａｇｅｆｕｓｉｏｎ
［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｉｃｈｕａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ：ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＳｃｉｅｎｃｅＥｄｉｔｉｏｎ，２０１５，４７（３）：１５４－１５９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２２　郭新年，柯永斌，王楷，等．一种全自动农作物株高测量方法及装置：２０１７１０２２９２８３０［Ｐ］．２０１７ ０４ １０．

７２第 ２期　　　　　　　　　　　　　　　郭新年 等：基于激光视觉的农作物株高测量系统


