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基于主动计算机视觉的茶叶采摘定位技术
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摘要：为解决名优茶智能采摘的茶叶嫩梢定位问题，提出了一种基于主动视觉的嫩梢定位方法，并据此开发了一套

视觉定位系统。针对茶叶采摘工作面特点设计了交叉投影与摄像光路；基于色彩因子法实现了自然环境下茶叶嫩

梢的识别；重点研究了利用光栅投影轮廓术实现茶叶嫩梢高度信息获取。光栅投影轮廓术采用时间相位法获取光

栅场的相位，并利用判别机制和形态滤波器去除噪声点，以多项式逼近法计算高度克服非线性误差。试验结果表

明，基于光栅投影法的茶叶嫩梢定位系统，能够有效识别嫩梢并获取其三维信息，为研究名优茶智能采摘机解决了

茶叶嫩梢定位问题。
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　　引言

茶叶是食品行业中的一个特色产业，茶叶的收

获和加工具有很强的季节性，存在劳动强度高、效率

低和占用农时长等问题，这些问题制约了茶叶产业

的进一步发展。目前，茶叶采摘尤其是早春名优茶

采摘仍然以手工为主，手工采茶用工占整个茶叶生

产用工的 ５０％，采茶工资占茶叶价格的 ３０％左
右［１］。在采茶成本不断增加和劳动力严重短缺双

重压力下，许多茶园面临着弃采甚至撂荒。为了避

免茶叶资源的损失，加快发展茶叶采摘机械化势在

必行。通过机械化替代人工采茶，不但可以降低劳

动强度，节约成本，同时可以提高生产效率和茶叶品

质。

目前，茶园使用的采茶机械主要分为两大类，一

类是自走乘坐式采茶机，一类是手提或背负式采茶

机（包括单人和双人），这些采茶机的主要区别在于

行进方式不同，而其作业方式却基本一致，即采用双

刀片往复或旋转切割采摘茶叶。这种作业方式属于

面积型操作，虽然切割效率很高，但缺乏对嫩芽的选

择，而且严重影响嫩芽的完整度，只适用于大宗茶的

采摘。对于名优茶一芽一叶或一芽两叶，甚至只采

单芽的要求，根本无法实现［２－３］。因此，茶园迫切需

要能够实现名优茶智能采摘的新型采茶装备。

对于研发智能采茶机，茶叶嫩梢的智能识别与

定位是一个主要难点，也是实现智能采摘的前提。

只有定位采摘目标，采摘工作才能进行。对于自然

环境下茶叶嫩梢的识别与定位，国内外均未见相关

研究报道。本文在前期研究与试验基础上，提出一

种基于光栅投影轮廓术的茶叶嫩梢定位系统，该系

统能实现茶叶嫩梢的精确定位，且能一次性实现整

个工作面的嫩梢定位，工作效率高。

１　三维定位测量系统模型

光栅投影法是近年来迅速发展起来的一种主动

式光学测量技术，以其测量精度高、速度快，对环境

要求低等优点成为主动式视觉的主要技术［４］。该

技术以交叉光轴投影系统为基础，将周期调制的光

栅场投射在被测物体的表面，由ＣＣＤ获取变形的光
栅条纹图像，再由条纹图像解调出相位信息。根据

测量系统的光路结构找出相位偏移量与表面高度的

关系，即可解出物点的三维坐标［５－９］。

与其它结构光方法不同，光栅投影法投影的是

一个在空间中呈现周期分布的光栅场，在测量中以

相位来描述光栅场的空间分布，并在条纹图像中求

出相位来得到点的三维坐标。由于相位在空间中是

连续分布的，所以光栅投影法可以通过一次投影直

接测量整个幅面，这是相位方法的一个突出优

点［１０］。

基于光栅投影轮廓术的方案，设计了采茶机嫩

梢定位系统，系统结构如图１所示。该系统主要由
摄像机 ＣＣＤ（ＭａｎｔａＧ １２５Ｂ／Ｃ型）１台，投影仪



（三菱ＧＷ ５７５型）１台，计算机１台以及垂直参考
面组成。其中，ＣＣＤ与投影装置呈三角关系，即
ＣＣＤ和投影光心的连线平行于参考面，ＣＣＤ光轴垂
直于参考面，且光轴与投影轴相交于参考面。ＣＣＤ
光心到投影光心的距离 ｄ取为４５ｃｍ，ＣＣＤ光心到
参考面距离 ｌ０设为１１０ｃｍ。整个系统的工作可分
为两步：①茶叶嫩梢的识别，确定茶叶嫩梢的存在并
给出水平坐标。② 利用光栅投影法测量嫩梢相对
于参考面的实际高度［１１］。

图１　茶叶嫩梢定位系统结构图
Ｆｉｇ．１　Ｔｅａｔｉｐｓｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

　

２　茶叶嫩梢的识别

茶叶嫩梢的识别，主要依赖于图像处理。早春

时节，茶叶嫩梢与背景（土壤、老叶和茎等）颜色具

有较大差异，十分有利于嫩梢与背景的图像分割。

文献［２，１２］分别在 ＲＧＢ、ＹＩＱ、Ｌａｂ、ＨＩＳ以及 ＹＣｒＣｂ
空间，选择Ｒ Ｂ、Ｉ、ｂ、Ｓ和 Ｃｂ因子对图像进行灰度
化，均能得到较好的结果。针对灰度化结果采用

Ｏｔｓｕ法进行图像阈值分割，运用面积滤波、腐蚀膨
胀的方法去除噪声，得到嫩芽的二值图像。采用质

心法求取嫩梢的中心位置，最终实现茶叶嫩梢的自

动识别，并提供水平方向坐标。

图２为江苏金坛某茶园早春茶叶茶蓬图，由
图１中ＣＣＤ拍摄。经过上述步骤处理后得到茶叶
嫩梢的二值图像，并用质心法确定嫩梢的中心位置，

其结果如图３所示。比较图２和图３可以看出，嫩
梢与质心点一一对应，主要的嫩梢点均被识别出来，

基本达到自动识别目的。存在的问题是某些嫩梢，

由于叉枝旁叶的影响，出现多个质心点，这些重复点

会导致执行机构存在空采现象，不过空采操作对茶

叶采摘质量并无实质影响。

３　光栅投影高度测量

在确定茶叶嫩梢水平位置后，对采摘机械手的

控制还需要高度坐标。茶叶种植有其自身的特点，

目前的茶叶种植方式，多数为单行条摘，采摘面通常

修剪成平面或弧形。这样的种植方式，十分有助于

机械化采茶。也正是针对这一特点，提出将光栅投

影轮廓术应用于茶叶嫩梢定位，测量其实际高度。

图２　早春茶叶
Ｆｉｇ．２　Ｔｅａｉｎｅａｒｌｙｓｐｒｉｎｇ

　

图３　茶叶嫩梢中心点
Ｆｉｇ．３　Ｃｅｎｔｒａｌｐｏｉｎｔｓｏｆｔｅａｔｉｐｓ

　
３１　相位获取

传统的光栅投影轮廓术通常采用四步相移法提

取相位场的分布。其实现过程可以概括为２步，第
１步是通过相移法投射４幅条纹图，并计算每点的
相位场主值

ｗ（ｘ，ｙ） (＝ａｒｃｔａｎ
Ｉ３－Ｉ１
Ｉ０－Ｉ)

２
（１）

式中　Ｉｉ———相移灰度图（ｉ＝０，１，２，３）
第２步是将主值相位场展开为全场完整的绝对相
位，称为解相位［１３］。

必须指出的是，式（１）得到的相位场主值是锯
齿形的截断相位，值域位于［－π，π］区间。在相位
展开过程中，一般是判断相邻点的截断相位值，在原

有相位主值上加减２π。但在实际过程中，由于噪声
点、间断点和阴影等因素的影响，很难准确地判断截

断点，因此极易发生误差扩散并造成解相位失败。

为解决这一问题，很多算法如洪水算法、最小二乘法

等解相位算法被提出，但这些方法都只能解决部分

问题，不能完全避免“拉线”现象的产生。
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为此，本系统实际采用了更为复杂的算法，即时

间相位轮廓术。系统设计分多次投射４种不同波长
的光栅条纹，条纹数 ｍｋ分别取１、４、１６、６４。其中，
每种条纹的相位场主值 ｗｋ仍沿用四步相移法计算
获取，但其解相位过程为

ｕｋ＝
ｗｋ （ｋ＝１）

ｗｋ＋２π (Ｒｏｕｎｄ
ｕｋ－１ｍｋ／ｍｋ－１－

ｗ
ｋ

２ )π
（ｋ＞１{ ）

（２）
式中　Ｒｏｕｎｄ（）———四舍五入取整函数

在时间相位轮廓术中，通过投射不同波长的条

纹图到被测对象，可以得到一个形面调制的条纹图

序列，于是每个相位点沿着时间轴独立进行相位展

开［１４］。相比于传统四步相移空间相位展开方法，时

间相位展开方法并不在二维相位场中寻找展开路

径，可以有效避免解相错误点引起的误差扩散。

图４给出了时间相位展开的具体实例，图４ａ～４ｄ为
各波长条纹的相位场主值，借助式（２）进行相位展
开，最终得到绝对相位图 ４ｅ。值得注意的是，在
图４ａ～４ｄ中都不同程度地存在突变点，但如图４ｅ
所示，这些突变点并没有影响其它正常点的相位展

开，也因此证明了时间相位轮廓术的稳健性能。

图４　时间相位展开过程
Ｆｉｇ．４　Ｔｅｍｐｏｒａｌｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ

　

如将光栅投射到参考面上，求出参考面的绝对

相位ｒ（ｘ，ｙ）作为参考相位，则点（ｘ，ｙ）在参考面和
物点的相位差为

Δ（ｘ，ｙ）＝ｕ（ｘ，ｙ）－ｒ（ｘ，ｙ） （３）
物点的高度信息就包含在对应的相位差值中。

３２　噪声抑制
如前所述，时间相位展开法能够有效抑制误差

扩散，但该方法不能避免个别解相错误点的出现，尤

其是处理一些形面发生剧烈变化的物体时，在其高

度突变、不连续的部分，会出现较多解相错误点，并

表现为高点噪声，严重影响投影结果。

对于这种情况，除了采用一些传统除噪手段如

判断相邻点相位关系、面积滤波等方法外，系统还采

用了以下方法：

（１）基于调制度Ｍ设立可靠点判断机制，设定
阈值，调制度小于阈值的像素点即可认为无效点，该

点高度结果可直接置０。各像素点调制度计算对象
为６４周期条纹图，因为频率越高的光栅图，噪声影
响越大。试验表明，Ｍ阈值提高，噪声点数量会明
显减少，但阈值设置过高，整个形面的形状也会被侵

蚀，尤其是物体边缘很难保持完整。本系统最终采

用Ｍ阈值为２。

Ｍ＝ (１
２ ∑

３

ｉ＝０
Ｉｉｓｉｎ

２πｉ)４
２ (＋ ∑

３

ｉ＝０
Ｉｉｃｏｓ

２πｉ)４槡
２

（４）
（２）引入形态滤波器对主值相位场滤波，去除

顽固噪声点。针对上述（１）的结果，系统采用了先
腐蚀后膨胀算法（即开运算）进行处理，开运算可以

将图像中小于结构元素的孤岛和尖峰去除。此处，

结构元素的选择影响很大，结构元素过小滤波作用

不明显，过大则有可能会破坏原始图像。通过试验

比对，系统最终选定了半径为３的“Ｄｉｓｋ”作为结构
元素。

系统以皮球、纸盒模型和小玩偶等不连续物体

作为测试对象，采用时间相位轮廓术进行投影测量。

如图５所示，可以看出在物体的边缘突变处出现了
大量的噪声，这些高点噪声使得被测物体的真实边

缘被掩盖，在极端情况下可能会导致测量失败。采

用所述（１）和（２）的噪声抑制方法对图５进行处理，
处理结果如图６所示，可以看出所有物体的形状及
边缘都被完整展现出来，高点噪声被有效消除。

图５　不连续物体投影结果
Ｆｉｇ．５　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｏｂｊｅｃｔｓ

ｂｙｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ
　
３３　嫩梢高度的获取

经典的光栅投影高度计算方法是根据图１中的

３６第９期　　　　　　　　　　　　　张浩 等：基于主动计算机视觉的茶叶采摘定位技术



相似三角形关系和相位 坐标关系，由物点相位场导

出物点高度，公式为

ｈ（ｘ，ｙ）＝
ｌ０Δ（ｘ，ｙ）

Δ（ｘ，ｙ）＋２πｄλ０

（５）

式中　λ０———６４条纹光栅节距（实为８３ｍｍ）
但在实际测量系统中，被测物体表面高度越高，测

量点和参考面之间的距离越大，离焦现象越明显。

此外，测量系统中使用的投影系统和成像系统不

可避免地存在像差和畸变，所以使用式（５）计算所
得高度必然有较大误差［１５］。本系统采用奇次多项

式逼近法来处理相位和高度之间的非线性函数关

系，即

１
ｈ（ｘ，ｙ）＝ａ＋ｂ

１
Δ（ｘ，ｙ）

＋ (ｃ １
Δ（ｘ，ｙ )）

３

（６）

其中，ａ、ｂ和 ｃ是系统参数，由系统标定得到。需要
说明的是，对于不同的像素点，相应的系统参数是

不同的，但在本系统中，ａ、ｂ和 ｃ取的是平均值，而
大量的试验结果表明式（６）的计算结果完全能够满
足采茶机需要。

图６　噪声处理结果
Ｆｉｇ．６　Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｕｓｉｎｇｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄ

ｎｏｉｓｅｒｅｄｕｃｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ
　

４　试验

对于一个新型测量系统，证明其稳定性和测量

精度是必要的。为此，进行了大量相关试验验证。

首先，模仿自然环境下的茶叶植株，使用人工景

观草皮作为测量对象，其主要特点是叶冠蓬面不连

续，叶片相互独立，而且叶片之间有较大的高度落

差。如图７所示，将光栅条纹漫射其上，ＣＣＤ获取
图像，由式（６）计算其高度，得到图８所示三维形貌
图像。由图８可以看出其三维形貌十分完整，错落
有致，完全能够再现人工草皮的实物形状。由此证

明新型视觉定位系统能够实现茶树采摘面三维形貌

的描绘。

为了验证此系统高度测量的精度，在人工草皮

上定点植入了一些已知高度点，如图９所示，其投影
后的三维形貌如图１０所示。１０个目标点的实际高

度与测量高度结果如表１所示。可以看出各点最大
误差１ｍｍ，而采茶机执行器高度精度要求３ｍｍ，新
型视觉定位系统完全能够满足茶叶采摘的精度要

求。

图７　人工草皮
Ｆｉｇ．７　Ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｇｒａｓｓ

　

图８　人工草皮三维轮廓
Ｆｉｇ．８　Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｔｉｏｎｃｏｎｔｏｕｒｏｆｔｈｅａｒｔｉｆｉｃｉａｌｇｒａｓｓ

　

图９　高度目标点
Ｆｉｇ．９　Ａｌｔｉｔｕｄｅｔａｒｇｅｔ

　

图１０　高度目标点三维轮廓
Ｆｉｇ．１０　Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｔｉｏｎｃｏｎｔｏｕｒｏｆｔｈｅａｌｔｉｔｕｄｅｔａｒｇｅｔ
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表１　目标点高度测量结果
Ｔａｂ．１　Ｔａｒｇｅｔｈｅｉｇｈｔｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ ｍｍ

目标 １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ９ ７１０

实际高度 ７９０ ８９０ ５３０ ５７０ ４７０ ８８０ ４７０ ５７０ ８０ ６９０

测量高度 ７９９ ８９２ ５３７ ５７５ ４７９ ８８３ ４７２ ５７８ ７８６ ７００

　　目前，本视觉系统已经在“茶园作业机器人”项
目中应用，并在茶园进行了采摘试验，如图１１所示。
试验效果良好，基本能够实现嫩梢自动采摘。当然，

该采茶机仍然存在着不足，如速度不高、存在重复采

摘等问题。前者的解决需要硬件改造，包括提升光

栅投影速度和机械手执行速度；重复采摘主要是由

嫩芽误识别引起，识别算法的研究仍需深化。但可

以肯定的是，主动视觉技术在茶园作业采摘装备上

的应用是成功的，该技术在农业方向应用前景广阔。

图１１　茶园采摘试验
Ｆｉｇ．１１　Ｈａｒｖｅｓｔｉｎｇｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｉｎａｔｅａｇａｒｄｅｎ

　

５　结论

（１）针对智能采茶装备研发中茶叶嫩梢识别定
位的问题，提出了一种基于主动视觉的解决方案，并

据此开发了一套视觉定位系统。该系统采用了新型

交叉投影与摄像光路。一方面，基于色彩因子法完

成茶叶嫩梢的识别；另一方面，采用光栅投影轮廓术

获取茶叶嫩梢高度。

（２）茶叶嫩梢定位系统采用光栅投影轮廓术，
其主要优点是一次投影可以实现整个幅面的测量，

即可以一次测量整个茶蓬的高度，速度快且精度高。

与双目视觉相比，光栅投影法通过解相位实现三维

测量，对环境要求低，受光照角度、反射率和照度的

影响较小，测量更稳定，因此更能适应茶园实地采摘

需要。

（３）试验结果表明，基于三维光栅投影技术的
嫩梢定位系统能够准确稳定地实现茶叶嫩梢的定

位，应用前景广阔。
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