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基于光照色彩稳定性分析的温室机器人导航信息获取
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　　【摘要】　针对温室环境下视觉导航存在光照波动影响问题，从应用可行性角度，研究了一种基于光照色彩稳

定性的导航信息获取方法。分析了温室导航线图像在颜色空间的色彩特征分布，建立了光照分析模型，以提高不

同光照条件下的导航线提取适应性。提出 ｇ、Ｃｒ、Ｃｂ色彩分量组合的导航线分割方法，实现了导航信息有效快速识

别。采用基于导航参考点的改进 Ｈｏｕｇｈ变换拟合导航路径，通过几何关系获得导航侧向位移和角度偏差作为导航

参数。温室环境下随机拍摄 １５０幅不同光照导航图像进行识别算法验证，导航线平均识别率为 ９３９％。导航实验

结果表明，导航线获取方法平均耗时约 ９５ｍｓ，在运行速度低于１５ｍ／ｓ时最大路径跟踪误差小于６ｃｍ，满足视觉导

航实时性和准确性的要求。
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　　引言

基于机器视觉的自主导航技术是农业机器人实

现田间连续作业的重要环节和基础，是农业装备智

能化的关键技术。机器人利用视觉系统获取作业环

境导航参考信息，通过运动规划设置导航参数，进而



实现导航路径实时跟踪与校正。由于机器视觉探测

范围宽、获取信息完整，尤其适合农田、温室等非结

构环境，国内外许多专家对此进行了大量研究
［１～６］

。

这种方法不足之处在于自然环境下，路标特征复杂

多变、光照条件不可预测，导致目标图像表达不一

致、导航信息因缺失而控制失效，成为视觉导航技术

上的瓶颈。国内外对提高导航路径获取的稳定性，

特别在消除光照因素干扰方面的研究鲜有报

道
［７～１２］

。

本文针对温室环境光线变化特点，进行基于颜

色分量抽样特征和直方图特性的光照色彩稳定性分

析；通过优化色彩组合识别导航信息，采用快速

Ｈｏｕｇｈ变换提取导航参数，以有效减少客观因素干
扰。

１　光照色彩稳定性分析

１１　图像获取
实验在中国农业大学上庄实验基地日光温室进

行，以温室黄瓜垄间路面图像为研究对象。成像设

备为日本 Ｓｏｎｙ公司的 ＥＶＩ Ｄ１００Ｐ型彩色 ＣＣＤ云
台摄像机（视频信号：ＮＴＳＣ，有效像素：７６８Ｈ×
４９４Ｖ，镜头：１０Ｘ光学变焦、４０Ｘ数字变焦），图像通
过 Ｏｓｐｒｅｙ ２００型视频采集卡输入至黄瓜采摘机器
人控制平台，摄像机与采集卡的设置参数在图像采

集过程中保持不变。摄像机安装于机器人平台前

端，距地面高度０８ｍ，俯视角４５°，采集图像分辨率
为６４０像素 ×４８０像素。导航路径工况特点：硬化
水泥路面，中央铺设红色引导线，表面附着有浮土、

泥块、植物残留物等。

１２　色彩稳定性分析
视觉导航信息通常选用颜色特征进行提取，选

择最佳的色彩参数是导航路径识别的关键。机器人

工作在温室非结构环境下，视觉系统采集到的图像

受工作场所光照变化、背景反光、阴影噪声等诸多不

利因素影响，就需要根据图像采集环境特点和图像

分析检测目的，研究一种基于稳定色彩参数的导航

信息获取方法。温室导航路面图像如图１所示。不
同时段、不同光照条件下，导航线和环境的颜色发生

明显改变，致使导航线提取算法的可靠性大幅下降。

为提高图像处理算法的适应性和稳定性，有必要针

对温室可能出现的不同光照导航图像进行色彩稳定

性分析。

１２１　色彩分量抽样统计
色彩分量抽样统计，即在每幅图像导航线区域

随机选取１５００个像素点，分别在 ６个颜色空间比
较色彩分量的均值向量。图２为抽样导航线色彩分

图 １　不同时刻拍摄的导航路面图像

Ｆｉｇ．１　Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎｉｍａｇｅｔａｋｅｎｕｎｄｅｒｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｉｍｅｓｃａｌｅｓ
（ａ）１０：００，照度：６４２０００ｌｘ，色温：４８２２Ｋ

（ｂ）１１：００，照度：８１６０００ｌｘ，色温：５７１３Ｋ

（ｃ）１２：００，照度：８４５０００ｌｘ，色温：６２０５Ｋ

（ｄ）１３：００，照度：７２１０００ｌｘ，色温：７００８Ｋ

（ｅ）１４：００，照度：５７４０００ｌｘ，色温：８４２５Ｋ

（ｆ）１５：００，照度：４３２０００ｌｘ，色温：７３７３Ｋ
　

图 ２　彩色空间导航线色彩分量均值分布

Ｆｉｇ．２　Ｍｅａｎｃｏｌｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓｏｆｎａｖｉｇａｔｉｏｎ

ｌｉｎｅｉｎｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｏｌｏｒｓｐａｃｅｓ
　
量随光照变化曲线，曲线波动反映各分量与光照的

相关程度。由图可见，ｒ、ｇ、ｂ分量分别为归一化后
ＲＧＢ颜色空间的 Ｒ、Ｇ、Ｂ分量，ＨＳＩ颜色空间的 Ｈ、Ｓ
分量，ＹＣｂＣｒ颜色空间的 Ｃｂ、Ｃｒ分量，Ｌａｂ颜色空间的
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ａ、ｂ分量曲线变化平缓、无波动，受光照变化影响
小，适宜在温室复杂采光条件下作为视觉导航的色

彩特征依据。

１２２　色彩分量特征统计
色彩分量特征统计，即人工提取导航线目标区

域，计算色彩分量分布直方图（直方图横坐标为像

素色彩分量数量级，纵坐标为各数量级出现的概

率），根据直方图的特征参数分析色彩分量的稳定

性。特征参数表达式为：

用于度量目标区域平均对比度的标准偏差为

σ＝ ∑
Ｎ－１

ｉ＝０
（ｚｉ－ｚｉ）

２ｐ（ｚｉ槡
） （１）

式中　ｚｉ———数量级的一个随机变量
ｐ（ｚｉ）———数量级 ｚｉ出现的概率
ｚｉ———所有数量级的均值向量
Ｎ———可能的数量级

用于度量目标区域各数量级的相对平滑度为

Ｒ＝１－１／（１＋σ２） （２）
用于度量直方图的偏斜的三阶矩为

ｕ３＝∑
Ｎ－１

ｉ＝０
（ｚｉ－ｍ）

３ｐ（ｚｉ） （３）

式中，ｍ＝∑
Ｎ－１

ｉ＝０
ｚｉｐ（ｚｉ）表示灰度均值。

用于度量目标区域各数量级的随机性的熵为

ｅ＝－∑
Ｎ－１

ｉ＝０
ｐ（ｚｉ）ｌｂｐ（ｚｉ） （４）

基于１２１节分析的 ９个有效色彩特征分量，
分别选取图 １ａ、１ｃ、１ｆ的导航路径进行直方图整体
特征分析，表１为色彩分量特征统计结果。根据直
方图特征参数特点，标准偏差越小、平滑度越趋近于

零，表明直方图分布集中、数量级偏移少；同样，三阶

矩越趋近于零，熵值越小，表明直方图分布越对称、

色彩分量有序且一致性好。综上分析，色彩分量 ｇ、
Ｃｂ、Ｃｒ更好地反映了对不同光照恒常性特点，通过
３分量优化组合将导航信息从复杂的背景和变化的
光照环境中有效提取出来；同时，由于分量 ｇ、Ｃｂ、Ｃｒ
颜色空间变换算法不涉及大量的开方、三角函数等

非线性计算，运行速度完全满足机器人导航实时性

要求。

２　导航信息获取

２１　导航图像识别
导航图像可通过 ４个感兴趣区域：导航线、路

面、作物茎叶和温室薄膜，分析 ４个区域像素点 ｇ、
Ｃｂ、Ｃｒ色彩分量。经过大量样本统计，导航线 ｇ分量

表 １　色彩分量直方图特征统计

Ｔａｂ．１　Ｈｉｓｔｏｇｒａｍｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ

ｏｆｃｏｌｏｒｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓ

色彩

分量

光线条件

照度／ｌｘ 色温／Ｋ

标准

偏差

平滑

度

三阶

矩
熵

６４２０００ ４８２２ ３３０５６ ００１６ ０３７１ ６８３２

ｒ ８４５０００ ６２０５ ３１８０４ ００１５ ０４２８ ６７２０

４３２０００ ７３７３ ３１７２７ ００１５ ０３９５ ６６６６

６４２０００ ４８２２ １４４０６ ０００３ ００４７ ５２９８

ｇ ８４５０００ ６２０５ １３８４８ ０００２ －００３９ ５２７３

４３２０００ ７３７３ １４８１６ ０００３ －００４４ ５３３５

６４２０００ ４８２２ ３７２８９ ００１１ －００３７ ６６７８

ｂ ８４５０００ ６２０５ ３６１３８ ００１０ －０１６０ ６４６５

４３２０００ ７３７３ ２８６６２ ００１０ －０１１９ ６４５４

６４２０００ ４８２２ ４１６１０ ００７１ ０８２７ ６６１２

Ｈ ８４５０００ ６２０５ ３６７５３ ００７４ １２０８ ６４８０

４３２０００ ７３７３ ４６４２６ ００７６ １９０５ ６５１１

６４２０００ ４８２２ ４２１１１ ００３８ １１６７ ７４０６

Ｓ ８４５０００ ６２０５ ４４２８５ ００３３ １８５１ ７１９０

４３２０００ ７３７３ ４６３４５ ００３２ １７６１ ７２４６

６４２０００ ４８２２ １６７５１ ０００４ －００３９ ５７５４

Ｃｂ ８４５０００ ６２０５ １６６０２ ０００４ －００８４ ５８７２

４３２０００ ７３７３ １６６９３ ０００４ －００７１ ５５５４

６４２０００ ４８２２ １９１１４ ０００５ ００５３ ６０６４

Ｃｒ ８４５０００ ６２０５ ２１７２３ ０００６ ００８８ ６０９９

４３２０００ ７３７３ １８０１０ ０００６ ００８２ ５９７５

６４２０００ ４８２２ １６５１２ ０１７２ －１２０２７ ５０５７

ａ ８４５０００ ６２０５ １３０８６ ０１６４ －１５２１２ ５００２

４３２０００ ７３７３ １８５８５ ０１７７ －８０２４ ５０５１

６４２０００ ４８２２ １７３８９ ０１７４ ０３４０ ５６４９

ｂ ８４５０００ ６２０５ １２２４１ ０１３８ １７６５０ ５６５７

４３２０００ ７３７３ １７２１９ ０１７４ ４２６８ ５４７６

小于路面、茎叶、薄膜的 ｇ分量，分界阈值设为 ８９，
但导航线与路面两者之间仍存在小部分数据交叉；

进一步观察，导航线 Ｃｂ集中分布在（１２０±１５）像素
区域，Ｃｒ集中分布在（１５３±２０）像素范围。基于３分
量的色彩分布特征，经优化组合能有效减少目标误

判，实现导航信息精确提取，其判别式为

Ｇｒ＝
２５５ （｜Ｃｂ－１２０｜＜１５且 ｜Ｃｒ－１５３｜＜２０且 ｇ＜８９）

０ （其他{ ）

（５）
式中 Ｇｒ为图像分割后的像素值，导航线信息置
２５５，背景信息置 ０。以图 ３ａ为例，运用式（５）对彩
色图像进行二值化处理，结果如图 ３ｂ所示，在部分
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路面阴影处及叶片间空隙、边缘存在散点噪声，主要

是光线在物体表面不规则反射造成，用３×３中值滤
波模板消除噪声干扰，得到如图３ｃ所示的导航线识
别结果。

图 ３　导航线提取结果示例

Ｆｉｇ．３　Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｏｆｎａｖｉｇａｔｉｏｎｌｉｎｅｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ
（ａ）原图　（ｂ）二值化图　（ｃ）去噪后结果

　
２２　导航路径提取

为获取导航离散点，逐行扫描识别出的白色导

航线，求取每行所有像素值为 ２５５的点横坐标平均
值，作为本行离散导航点，离散点计算公式为

ｄｊ＝
１
ｎ∑

ｎ

ｉ＝１
ｘｉ （６）

式中　ｘｉ———每一行白色像素点的横坐标
ｎ———该行白色像素的数量
ｄｊ———每一行导航离散点的横坐标

导航路径通过提取的导航离散点经 Ｈｏｕｇｈ变
换后获得。由于传统 Ｈｏｕｇｈ变换存在运算效率低
的问题，采用改进的 Ｈｏｕｇｈ变换路径提取方法，以
达到实时处理的要求。步骤如下：

（１）确定导航参考点，即在导航线起始端选取
２０行离散导航点，计算 ２０个点的横坐标平均值 ｘ，
并将导航参考点记为 ｐ０（ｘ，１０）。

（２）设导航离散点的坐标 ｐｉ（ｘｉ，ｙｉ），过点 ｐ０、ｐｉ
的直线方程为：（ｙｉ－ｙ０）＝（ｘｉ－ｘ０）／ｍｉ，１／ｍｉ为斜
率。

（３）将所有导航离散点代入直线方程，计算各
个斜率倒数 ｍｉ，找出斜率倒数最大值 ｍａｘ｛ｍｉ｝和最
小值 ｍｉｎ｛ｍｉ｝。

（４）初始化一个计数数组 ｃｏｕｎｔ［１００］，数组每
个元素初值为零。在斜率倒数 ［ｍｉｎ｛ｍｉ｝，ｍａｘ
｛ｍｉ｝］区间内均分 １００等份，每等份对应一个数组
元素。当斜率倒数 ｍｉ落在某个范围内，相应的计数
数组元素加１。

（５）找出数组 ｃｏｕｎｔ［１００］中最大值所对应斜率
倒数区间的中点值 ｍｐ，１／ｍｐ即为拟合导航线的斜
率，由导航参考点和斜率确定唯一的导航参考路径。

图４是导航路径拟合结果。
２３　导航参数获取

导航控制参数主要包括导航路径与机器人轴线

图 ４　导航路径拟合结果

Ｆｉｇ．４　Ｒｅｓｕｌｔｏｆｎａｖｉｇａｔｉｏｎｒｅｆｅｒｅｎｃｅｌｉｎｅ
　
的侧向位移偏差 λ和角度偏差 θ。图 ５为导航路径
在图像坐标系中位置示意图，图中虚线为导航路径。

θ＝ａｒｃｔａｎｍ－１
ｐ （７）

式中　ｍｐ———导航线斜率的倒数
λ是侧向位移偏差，即图像坐标中心点到导航

路径的距离，计算公式为

λ＝｜（ｘｌ－Ｗ／２）ｃｏｓθ｜ （８）

式中　ｘｌ———直线与 ｘ轴交点坐标
Ｗ———图像宽度

规定导航线在原点右侧时 λ为正，在原点左侧
时 λ为负。

图 ５　导航控制参数计算

Ｆｉｇ．５　Ｎａｖｉｇａｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ
（ａ）导航路径右偏　 （ｂ）导航路径左偏

　

３　结果与分析

３１　导航信息获取分析
为验证导航线提取算法的稳定性，根据温室环

境不同光照条件，随机拍摄 １５０幅导航路径图像作
为识别样本，导航线识别率均值达 ９３３％，结果如
表２所示（识别率指导航信息 ９０％以上被正确识别
出来的图像与对应总图像数的比率；误识率指 １０％
以上非导航信息被误识别为导航信息的图像与对应

总图像数的比率）。导航信息无法完整提取的原因

有以下两方面：光照方向和强弱的变化，在导航路面

或形成局部阴影、或形成强烈反射，导航线色彩特征

无法有效表达；部分浮土等路面残留物蒙盖于导航

线表面，使导航信息出现色彩偏差，在识别过程容易

作为背景噪声滤除。非导航信息误判为导航信息的

因素有：路面残留物对光照的不规则反射，背景物体

边缘间明暗不一、色彩差异大在识别时出现欠分割。
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表 ２　导航线识别结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｎａｖｉｇａｔｉｏｎｌｉｎｅ

天气

条件

拍摄

时间

图片

数量／幅

识别

率／％

误识

率／％

８：００～１１：００ ３０ ９６７ ３３

晴天（少量浮云） １１：００～１４：００ ３０ ９００ １３３

１４：００～１７：００ ３０ ８６７ ６７

８：００～１１：００ ２０ １００ ０

阴天 １１：００～１４：００ ２０ ９５ １０

１４：００～１７：００ ２０ ９５ ０

总计 １５０ ９３９ ５６

　　针对导航路径提取实时性的要求，选取上述样
本图像中的２０幅，进行算法运行效率对比。算法软
硬件测试环境：计算机处理器 ＩｎｔｅｌＣｏｒｅ２Ｄｕｏ
Ｅ７３００，主 频 ２６６ＧＨｚ，内 存 ２ＧＢ；操 作 系 统
ＷｉｎｄｏｗｓＸＰＰｒｏｆｅｓｓｉｏｎａｌ；编译环境 ＭｉｃｒｏｓｏｆｔＶｉｓｕａｌ
Ｃ＋＋６０。表３为分别基于传统 Ｈｏｕｇｈ变换和改
进 Ｈｏｕｇｈ变换的导航路径提取算法总耗时（含导航
图像处理耗时）。传统 Ｈｏｕｇｈ变换平均耗时 ２１７ｍｓ，
改进的导航线处理过程平均耗时约９５ｍｓ，改进后运
算速度比基于传统 Ｈｏｕｇｈ变换算法提高了１倍，达
到实时要求。

３２　导航路径跟踪分析
导航实验在温室黄瓜垄地进行，导航路径由垄中

直线（长度１２ｍ）和垄间拐弯曲线（圆弧半径 ０７ｍ）
２部分组成。机器人初始速度分别设定为 ０３、０５、
０７、１０、１３和１５ｍ／ｓ，直线、曲线路径跟踪结果
如表４所示。直线、曲线跟踪偏差随线速度的增加
而增加，最大偏差均出现在初速度为１５ｍ／ｓ时，且在
同等运行速度下直线跟踪效果明显好于曲线跟踪。

４　结论

（１）针对温室非结构环境下光照变化特点，引

表 ３　耗时计算结果

Ｔａｂ．３　Ｔｉｍｅｃｏｎｓｕｍｉｎｇｏｆｅａｃｈｉｍａｇｅ’ｓｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ

ｍｓ

图像

编号

传统 Ｈｏｕｇｈ

变换

改进 Ｈｏｕｇｈ

变换

１ ２０２ ８５

２ ２０６ ８６

３ ２２４ １０１

４ ２１９ １０１

５ ２０８ ８６

６ ２３３ １１１

７ ２２８ １０２

８ ２２０ ９５

９ ２０９ ８９

１０ ２１７ ９７

图像

编号

传统 Ｈｏｕｇｈ

变换

改进 Ｈｏｕｇｈ

变换

１１ ２１８ ９７

１２ ２１１ ８９

１３ ２１８ ９８

１４ ２１６ ９２

１５ ２１４ ９２

１６ ２１４ ９１

１７ ２３０ １０１

１８ ２２０ ９６

１９ ２１５ ９５

２０ ２１８ ９６

表 ４　导航路径跟踪结果

Ｔａｂ．４　Ｃｕｒｖｅｔｒａｃｋｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓ ｃｍ

偏差
初始速度／ｍ·ｓ－１

０３ ０５ ０７ １０ １３ １５

直线跟踪最大偏差 １０ １０ １５ １５ ２０ ３０

曲线跟踪最大偏差 １０ １０ ２０ ３０ ５０ ６０

入色彩稳定性分析模型，提出基于 ｇ、Ｃｂ、Ｃｒ色彩分
量组合的导航信息获取方法，增强了不同光照下导

航线提取的适应性。

（２）提出基于导航参考点的改进 Ｈｏｕｇｈ变换拟
合导航路径，有效降低了空间复杂度，提高了算法处

理效率。

（３）实验表明，利用光照色彩稳定性能有效提
取导航路径信息，导航线平均识别率达 ９３９％；改
进后导航线获取方法平均耗时约９５ｍｓ，在运行速度
低于１５ｍ／ｓ时最大路径跟踪误差小于 ６ｃｍ，满足
实时、准确视觉导航的要求。
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