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摘要：为使用车载三维激光雷达快速获取作物的株高、叶面积指数（ＬＡＩ）等作物形态参数，以玉米为研究对象，采

用车载三维激光雷达点云数据，提出了一种基于玉米分层点云数量或分层点云数量与地面点云数量比值计算 ＬＡＩ

的方法。使用车载平台获取京农科 ７２８和农大 ８４玉米的三维点云数据；对点云数据进行预处理，获得已测量 ＬＡＩ

真值区域的点云数据；进行玉米植株点云与地面点云分割，根据地面起伏程度，基于随机一致性平面分割算法，将

距离阈值设置为 ００６ｍ；依据玉米垂直结构分布，将玉米植株划分为上、中、下 ３层，计算每层点云数量并分别标记

为 Ｈ、Ｍ和 Ｌ，同时，将上、中、下每层的点云数量与地面点云数量的比值标记为 Ｈｒ、Ｍｒ和 Ｌｒ，分别建立 Ｈ、Ｍ、Ｌ和 Ｈｒ、

Ｍｒ、Ｌｒ与 ＬＡＩ真值的线性回归模型。试验结果表明：采用 Ｈｒ、Ｍｒ变量建立的 ＬＡＩ二元线性回归测量模型最优，京农

科７２８玉米训练集 Ｒ２为０９３１，验证集 Ｒ２为０９４９；农大８４玉米训练集 Ｒ２为０９７９，验证集 Ｒ２为０９８４，本文方法可

为田间快速测量 ＬＡＩ提供解决方案。
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０　引言

叶面积指数（Ｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘ，ＬＡＩ）是重要的作
物表型参数，它与光合作用、水循环、碳循环密切相

关，是描述作物生长状况和产量的重要指标
［１－３］

，因

此，叶面积指数的快速测量具有重要意义。ＬＡＩ测
量方法分为直接测量和间接测量

［４］
，直接测量是对

植株叶片面积进行测量，具有破坏性，消耗大量人

力，且效率低下。间接测量是通过测量冠层辐射的

透过率计算 ＬＡＩ，使用的传感器有彩色相机、多光谱
传感器和激光雷达。

彩色图像分析技术为快速测量 ＬＡＩ提供了一种
快速、高效的方法

［５－８］
，但其易受外界环境影响，尤

其是光照影响，测量精度还可以进一步提高。使用

多光谱或高光谱数据可以实现作物 ＬＡＩ的准确、快
速测量

［９－１４］
，不过同样存在受外界光照的影响。此

外还有一些学者使用红外图像或卫星遥感数据进行

作物叶面积指数测量研究
［１５－２０］

。

激光雷达受外界光照影响较小，具有分辨率高、

扫描速度快等优点
［２１］
，可以为 ＬＡＩ快速测量提供一

种方法。文献［２２－２３］使用机载激光雷达数据建
立回波点云密度、激光穿透力指数、孔隙度和叶倾角

与 ＬＡＩ的回归模型，使用地面激光雷达数据，提出运
用体素内叶片及其投影数学关系的真实叶面积获取

方法。文献［２４］使用地面激光雷达数据，运用球极
平面投影和 Ｌａｍｂｅｒｔ方位角等面积投影方法，计算
点云数据的孔隙度，进而计算单木真实 ＬＡＩ。文
献［２５］使用地面雷达数据，运用点云切片算法，计
算森林的角度孔隙度和消光系数，进而估算森林的

ＬＡＩ。文献［２６］使用多个不同方向的车载二维激光
雷达，使用迭代最近点算法配准点云数据，对室内玉

米植株进行三维重建。地面雷达存在数据量大、算

法复杂、测量范围较小等问题；机载激光雷达分辨率

较小，ＬＡＩ计算精度有待提高；车载三维激光雷达可
以有效弥补以上缺点。

本文以大喇叭口期的玉米为研究对象，使用车

载１６层三维激光雷达采集点云数据，提出一种以玉
米分层点云数量或分层点云数量与地面点云数量比

值为自变量计算玉米 ＬＡＩ的方法。

１　材料与方法

１１　试验材料与设备
选用 ＶｅｌｏｄｙｎｅＬｉＤＡＲ公司的 ＶＬＰ １６型三维

激光雷达采集玉米生长期的三维点云数据。ＶＬＰ
１６型三维激光雷达水平视角范围 ０°～３６０°，分辨率
０１°～０４°；垂直视角范围 ０°～３０°，分辨率 ２°；测
量范围为 ０５～１００ｍ；采集频率为 １０Ｈｚ。在
Ｗｉｎｄｏｗｓ７操作系统下，以 ＶｉｓｕａｌＳｔｕｄｉｏ２０１３为平
台，安装点云库 ＰＣＬ１８０（Ｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｌｉｂｒａｒｙ）和
Ｃｍａｋｅ３８０，使用 Ｃ＋＋语言进行软件编程实现对
三维点云数据的处理。叶面积指数真值获取的方法

有网格法、复印称量法、回归方程法等破坏性测量方

法和 ＬＩ叶面积仪、ＬＡＩ冠层分析仪等非破坏测量方
法。结合试验需求，使用 ＬＩ ＣＯＲ公司的 ＬＡＩ
２２００型植物冠层分析仪测量叶面积指数作为真实
值。ＬＡＩ ２２００型植物冠层分析仪通过测定透过冠
层后辐射能量的削弱程度确定叶面积指数；利用

“鱼眼”光学传感器，垂直视野范围 ０°～１４８°，水平
视野范围０°～３６０°，测量冠层上下 ５个角度光线强
度的变化。

试验地点为北京市中国农业大学上庄实验站。

试验时间为２０１７年 ７月 １３日 ０９：００—１８：００，玉米
品种为农大８４和京农科 ７２８，其中：农大 ８４为舒展
型品种，京农科 ７２８为紧凑型品种。玉米种植区长
６４８ｍ，宽１１ｍ，共分为２１个种植小区，每个小区种
植３行，１个小区种植 １个玉米品种，２种玉米交替
种植，如图１ａ所示。小区种植行间距为９０ｃｍ，株间
距为３０ｃｍ，每行种植３６株玉米，如图１ｂ所示，生长
期为大喇叭口期。使用冠层分析仪测量玉米的叶面

积指数。每行以０９ｍ等间距确定６个测量样本区
域，６个测量区域中心点把该行均匀分为 ７个区域，
２个测量中心点的距离为１５ｍ，每个测量样本区域
长度为０６ｍ，测量区域中心位置为玉米种植点，前
后边缘为相邻玉米种植点，样本测量区域包含测量

中心点的１株完整玉米，和前后各１株玉米的部分。
每个样本区域测量 ３次，取平均值作为该区域的叶
面积指数真值，共计获得 １２个区域的叶面积指数，
测量位置如图 １ｂ所示。ＶＬＰ １６型三维激光雷达
安装在车载测量平台顶端，如图２所示，采集平台长
为２０ｍ，宽为１３ｍ，垂直采集玉米三维点云数据，
其与玉米冠层顶端的距离约为 ６０ｃｍ。采集玉米点
云数据之前，为了降低地面起伏和松软造成采集平

台俯仰倾斜和通行困难，对地面进行平整处理，保证

激光雷达始终垂直采集。车载测量平台以 １ｍ／ｓ左
右的速度向前行进，ＶｅｌｏＶｉｅｗ软件同时进行三维点

３１第 ６期　　　　　　　　　　　　　张漫 等：基于车载三维激光雷达的玉米叶面积指数测量



图 １　玉米种植及 ＬＡＩ ２２００型植物冠层分析仪测量位置图

Ｆｉｇ．１　ＬｏｃａｔｉｏｎｍａｐｏｆｍａｉｚｅｐｌａｎｔｉｎｇａｎｄＬＡＩ ２２００ｐｌａｎｔｃａｎｏｐｙａｎａｌｙｚｅｒ
　

云数据的采集，采集频率为 １０Ｈｚ，存储为．ｐｃａｐ格
式，用于后续处理。本次试验采集了 ２行玉米的点
云数据，每个玉米品种 １行；其中：京农科 ７２８有
３２株，农大 ８４有 ２８株，总共获得 ３０００帧点云数
据。测量 ＬＡＩ真值区域共有４００帧点云数据。

图 ２　玉米三维点云数据采集

Ｆｉｇ．２　３Ｄｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｄａｔａａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｍａｐｏｆｍａｉｚｅ
１．ＶＬＰ １６型激光雷达　２．数据采集终端

　

１２　三维点云数据处理
首先通过预处理去除背景点云，主要有其他区

域玉米点云和测量平台车体点云。预处理之后的点

云数据包括玉米植株点云和地面点云；使用随机采

样一致性平面分割算法分离玉米植株点云和地面点

云；对玉米植株点云使用直通滤波算法进行分层处

理，并统计每层点云个数。对得到的每层点云数量

或其与地面点云数量比值和测量得到的叶面积指

数，进行数据分析和模型建立。

１２１　数据预处理
使用 ＰＣＬ软件把三维点云数据，从．ｐｃａｐ格式

转换为．ｐｃｄ格式。在每帧三维点云数据中，非测量
区域玉米植株和测量平台为背景点云，对后续处理

无用，且影响处理时间。因此，本文采用简单快速的

直通滤波算法去除非测量区域玉米植株和测量平台

点云数据，获得叶面积指数测量区域的三维点云数

据。三维点云数据 Ｘ轴与作物行垂直，Ｙ轴与地面
垂直，Ｚ轴与作物行平行。田间采集试验时，测量
ＶＬＰ １６型激光雷达的安装位置，通过位置数据确
定测量玉米区域的二维空间范围，进而分别设置点

云坐标 Ｘ、Ｚ的阈值范围。
１２２　点云分割

预处理后的点云由玉米植株点云和地面点云组

成。因为地面起伏较小，地面点云组成一个近似平

面的形状，符合平面模型。选择基于随机采样一致

性（Ｒａｎｄｏｍｓａｍｐｌｅｃｏｎｓｅｎｓｕｓ，ＲＡＮＳＡＣ）平面分割
算法对点云数据进行分割。点云变化如图 ３所示，
平面分割步骤如下：

（１）读入预处理之后的点云，对点云进行一次
直通滤波，把点云分为两部分：一部分为地面点云与

少量植株点，另一部分为大量植株点。因为在植株

稠密处点云数据，地面点数量占点云数量比例较低，

难以分割出地面点云，分离出的数据多是几个位于

同一平面叶子的点云，所以要先进行一次直通滤波

把点云数据分为上下两层。

（２）对地面点与少量植株点数据进行基于随机
采样一致性平面分割。一部分为分割平面点，即地

面点云，另一部分为非平面点云，即植株点和凹陷地

面点。
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（３）对非平面点云 Ｙ轴数据与地面点平均值比
较，大于平均值，即为地面点插入平面点云，得到最

终的地面点云；并从非平面点云中删除。

（４）把非平面点云插入到步骤（１）得到的植株
点云中，获得最终的植株点云。

图 ３　平面分割点云变化

Ｆｉｇ．３　Ｃｈａｎｇｅｏｆｐｌａｎｅｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄ
　
１２３　点云分层

玉米植株垂直结构分布一般为３层，植株上层、
中层和下层，其中植株中层也称为高效叶层

［２７］
。玉

米灌浆期植株达到最高，平均高度在 ３００ｃｍ，上层
为２４０ｃｍ以上，中层为１２０～２４０ｃｍ，下层为１２０ｃｍ
以下。本次试验采集玉米生长期为大喇叭口期，玉

米平均高度没有达到 ３００ｃｍ，需要对每层边界高度
进行等比例变化。

根据分层边界高度使用直通滤波对植株点云进

行分层，首先分离下层点云数据，对中层和上层点云

进行两种处理：①滤波处理，去除叶片边缘噪声点，
对点云数据进行中层和上层分离。②不做处理，对
点云数据进行中层和上层分离，记录每层点云的数

量，作为建立叶面积指数模型的自变量。通过对滤

波处理和不做滤波处理建立的模型进行对比分析，

判断滤波处理的必要性。

１２４　叶面积指数模型
模型的自变量分为两类：一类是以玉米植株上、

中、下每层点云数量 Ｈ、Ｍ、Ｌ，或它们的组合作为自
变量；另一类是以玉米上、中、下每层的点云数量与

地面点云数量的比值 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ或它们的组合作为
自变量。因变量为植物冠层分析仪测得的玉米叶面

积指数 ＬＡＩ。对样本进行数据分析，包括共线性检
测、线性回归分析和验证集检验。

对自变量进行共线性检测，使用自变量之间的

相关系数和方差膨胀因子（ＶＩＦ）。如果 ＶＩＦ值小于
１０，则认为自变量之间不存在共线性。方差膨胀因
子计算公式为

ＤＶＩＦ＝
１
１－ｒ２

式中　ｒ———相关系数
ＤＶＩＦ———方差膨胀因子

对样本数据进行一元线性回归和多元线性回归

分析，建立玉米大喇叭口期的叶面积指数测量模型。

使用决定系数 Ｒ２、均方根误差（ＲＭＳＥ）和相对均方
根误差（ｒＲＭＳＥ）作为评价模型精度的指标。

一般 Ｒ２值较大、ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ值较小表示回
归模型测量的值准确度高。使用 Ｆ检验和 ｔ检验对
自变量和因变量之间的线性显著性进行检验。

２　结果分析

２１　数据预处理
测量 ＶＬＰ １６型激光雷达安装位置与车架边

缘的距离，ＬＡＩ ２２００型植物冠层分析仪测量位置
与车架边缘的距离。确定点云坐标 Ｘ和 Ｚ的阈值
分别是 Ｘ∈［－０５５ｍ，０４５ｍ］、Ｚ∈［－０５０ｍ，
０５０ｍ］，坐标Ｙ不作处理。对玉米三维点云数据进
行直通滤波处理，其中京农科７２８有２０８帧数据，农
大８４有２１６帧数据。直通滤波前有非测量区域玉
米植株和测量平台的点云数据，滤波后去除了这

些无关数据，获得测量区域的玉米植株点云数据

和地面点云内数据，平均每帧点云数据有 ２２８８个
点，其中植株点 ２００８个，地面点 ２８０个。如图 ４
所示。

图 ４　玉米点云直通滤波处理

Ｆｉｇ．４　Ｍａｉｚｅｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｐａｓｓｆｉｌｔｅｒｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ
　
２２　玉米植株点云和地面点云分割

读入预处理后的点云数据，进行平面分割算法

步骤（１）操作，设置坐标轴 Ｙ直通滤波的阈值为
［２７ｍ，５０ｍ］，获得 Ｙ坐标大于 ２７ｍ的地面点
云数据和少量植株数据，Ｙ坐标小于 ２７ｍ的大量
玉米点云数据。对地面点数据和少量植株数据进行

步骤（２）操作，设置分割模型为平面模型，分割方法
为随机采样一致性算法；根据地面起伏程度设置距

离阈值为００６ｍ，获得分割平面点云数据和非平面
点云数据。进行步骤（３）操作，京农科 ７２８和农大
８４地面点云数据 Ｙ坐标的平均值分别为 ２９５ｍ和
２９６ｍ，非平面点云数据中 Ｙ坐标大于地面平均值
的点，插入平面点云数据，得到所有地面点云，记录

地面点云数量；并在非平面点云中删除这些点。进

行步骤（４）操作，合并步骤（１）获得的大量植株点云
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数据和步骤（３）获得的非平面点云数据，得到完整
植株点云数据。

２３　玉米植株点分层
经过测量京农科 ７２８和农大 ８４玉米植株的平

均高度分别为 ２５０ｃｍ和 ２２０ｃｍ。依据玉米植株垂
直结构分层方法，确定京农科７２８和农大８４的分层
边界高度：京农科 ７２８上层为 ２００ｃｍ以上，中层为
１００～２００ｃｍ，下层为 １００ｃｍ以下；农大 ８４上层为
１７６ｃｍ以上，中层为 ８８～１７６ｃｍ，下层为 ８８ｃｍ以
下。

读入玉米植株点云数据，根据分层边界高度，使

用直通滤波算法对玉米植株点云数据进行分层，并

记录每层点云数量。对中层和上层进行基于统计分

析滤波，临近点数量设置为 ６，标准差倍数设置为
１２。对滤波后的点云进行分层处理，记录每层点云
数量。

２４　玉米叶面积指数模型建立
分别将京农科 ７２８和农大 ８４的 ２００多组数据

分为训练集（Ｔｒａｉｎｓｅｔ）和验证集（Ｖａｌｉｄａｔｉｏｎｓｅｔ）。
随机选择其中的４０组数据作为验证集，其余数据作
为训练集。对每类处理自变量进行共线性检测，计

算自变量之间的相关系数和方差膨胀因子。对训练

集数据进行一元线性回归和多元线性回归分析，建

立玉米大喇叭口期的叶面积指数测量模型，计算训

练集和验证集的 Ｒ２、ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ，作为模型评
价指标。

２４１　共线性检测
对玉米植株上、中、下 ３层点云数量 Ｈ、Ｍ、Ｌ和

上、中、下每层的点云数量与地面点云数量的比值

Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ进行共线性检测。针对不同的处理类型，
京农科７２８中 Ｈ、Ｍ、Ｌ或 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ间的相关系数和
ＶＩＦ如表１所示，其中 Ｈ、Ｍ、Ｌ间的 ＶＩＦ的取值范围
为１０４０～１０８１，Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ间的 ＶＩＦ的取值范围为
１１９７～１４１４。可以看出，京农科 ７２８引入地面点
后，ＶＩＦ值有小幅增加。农大 ８４中 Ｈ、Ｍ、Ｌ或 Ｈｒ、
Ｍｒ、Ｌｒ间的相关系数和ＶＩＦ如表２所示，其中Ｈ、Ｍ、Ｌ

表 １　京农科 ７２８中 Ｈ、Ｍ、Ｌ或 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ间的相关系数和 ＶＩＦ

Ｔａｂ．１　ＣｏｒｒｅｌａｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓａｎｄＶＩＦｖａｌｕｅｓａｍｏｎｇＨ，Ｍ，ＬｏｒＨｒ，Ｍｒ，ＬｒｏｆＪｉｎｇｎｏｎｇｋｅ７２８

处理类型 参数 Ｈ Ｍ Ｌ 处理类型 参数 Ｈｒ Ｍｒ Ｌｒ
Ｈ １ －０２２９ ０２０５ Ｈｒ １ ０５２７ ０４１１

相关系数 Ｍ －０２２９ １ ０２６１ 相关系数 Ｍｒ ０５２７ １ ０５３４

无滤波
Ｌ ０２０５ ０２６１ １

无滤波
Ｌｒ ０４１１ ０５３４ １

Ｈ １０５５ １０４４ Ｈｒ １３８５ １２０３

ＶＩＦ Ｍ １０５５ １０７３ ＶＩＦ Ｍｒ １３８５ １３９９

Ｌ １０４４ １０７３ Ｌｒ １２０３ １３９９

Ｈ １ －０２５０ ０１９７ Ｈｒ １ ０５０８ ０４０６

相关系数 Ｍ －０２５０ １ ０２７４ 相关系数 Ｍｒ ０５０８ １ ０５４１

滤波　
Ｌ ０１９７ ０２７４ １

滤波　
Ｌｒ ０４０６ ０５４１ １

Ｈ １０６７ １０４０ Ｈｒ １３４９ １１９７

ＶＩＦ Ｍ １０６７ １０８１ ＶＩＦ Ｍｒ １３４９ １４１４

Ｌ １０４０ １０８１ Ｌｒ １１９７ １４１４

表 ２　农大 ８４中 Ｈ、Ｍ、Ｌ或 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ间的相关系数和 ＶＩＦ

Ｔａｂ．２　ＣｏｒｒｅｌａｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓａｎｄＶＩＦｖａｌｕｅｓａｍｏｎｇＨ，Ｍ，ＬｏｒＨｒ，Ｍｒ，ＬｒｏｆＮｏｎｇｄａ８４

处理类型 参数 Ｈ Ｍ Ｌ 处理类型 参数 Ｈｒ Ｍｒ Ｌｒ
Ｈ １ －０６８７ －０２９２ Ｈｒ １ ００７２ ０１２３

相关系数 Ｍ －０６８７ １ ０５９７ 相关系数 Ｍｒ ００７２ １ ０８５９

无滤波
Ｌ －０２９２ ０５９７ １

无滤波
Ｌｒ ０１２３ ０８５９ １

Ｈ １８９４ １０９３ Ｈｒ １００５ １０１５

ＶＩＦ Ｍ １８９４ １５５４ ＶＩＦ Ｍｒ １００５ ３８１５

Ｌ １０９３ １５５４ Ｌｒ １０１５ ３８１５

Ｈ １ －０７０６ －０２９５ Ｈｒ １ ００３１ ０１２１

相关系数 Ｍ －０７０６ １ ０５８２ 相关系数 Ｍｒ ００３１ １ ０８５７

滤波　
Ｌ －０２９５ ０５８２ １

滤波　
Ｌｒ ０１２１ ０８５７ １

Ｈ １９９４ １０９５ Ｈｒ １００１ １０１５

ＶＩＦ Ｍ １９９４ １５１２ ＶＩＦ Ｍｒ １００１ ３７６６

Ｌ １０９５ １５１２ Ｌｒ １０１５ ３７６６
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间的 ＶＩＦ的取值范围为 １０９３～１９９４，Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ间
的 ＶＩＦ的取值范围为 １００１～３８１５。可以看出农
大８４引入地面点后有一定的增加，增幅大于京农科
７２８。但是自变量之间的 ＶＩＦ都小于 １０，表明它们
之间的共线性可以忽略，都可以用来建立线性回归

模型。

２４２　模型及评价
分别以 Ｈ、Ｍ、Ｌ为自变量，或者几个变量的组合

为自变量。以测量的叶面积指数值为因变量。使用

训练集数据建立一元线性回归或多元线性回归模

型，计算训练集和验证集模型评价指标 Ｒ２、ＲＭＳＥ和
ｒＲＭＳＥ。京农科７２８、农大８４中 Ｈ、Ｍ、Ｌ叶面积指数
模型及评价如表 ３、４所示。对 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ自变量进
行相同的处理，京农科 ７２８、农大 ８４中 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ叶
面积指数模型及评价如表５、６所示。

上述叶面积指数测量模型没有通过 Ｆ检验和 ｔ
检验的有：表 ３中编号为 ３、１１的模型，表 ５中编号
为１、９的模型。模型通过 Ｆ检验，没有通过 ｔ检验
的有：表３中编号为６、１４的模型，表 ４中编号为 ５、
１３的模型，表５中编号为６、１４的模型，表６中编号为

表 ３　京农科 ７２８中 Ｈ、Ｍ、Ｌ叶面积指数模型及评价

Ｔａｂ．３　ＬＡＩｍｏｄｅｌａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｉｎｄｉｃａｔｏｒｓｏｆＨ，ＭａｎｄＬｖａｒｉａｂｌｅｓｉｎＪｉｎｇｎｏｎｇｋｅ７２８

处理

类型
编号 叶面积指数模型

训练集评价指标 验证集评价指标

Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％ Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％

１ １１０３３８＋００００６４Ｈ ０３１９ ０２０７ ０１４１ ０４７２ ０２０８ ０１４３

２ ２３２２３２－００００７９Ｍ ０６６０ ０１４７ ０１０１ ０７３２ ０１５１ ０１１２

３ １５９８９４＋００００３９Ｌ ００１３ ０２５０ ０１９０ ００２０ ０２８０ ０２１９

无滤波
４ １８６２６７＋００００４６Ｈ－００００７０Ｍ ０８１２ ０１０９ ００６７ ０８８４ ００９７ ００６０

５ ２２５７１６－００００８８Ｍ＋０００１１９Ｌ ０７７４ ０１２０ ００８４ ０７７８ ０１３７ ００９７

６ １１０３９１＋００００６４Ｈ－０００００１Ｌ ０３１９ ０２０７ ０１４１ ０４７２ ０２０８ ０１４３

７ １８９７０７＋００００３７Ｈ－００００７８Ｍ＋００００８８Ｌ ０８６８ ００９１ ００５７ ０８９２ ００９５ ００５８

８ １９６２３８－００００１７（Ｈ＋Ｍ＋Ｌ） ００５４ ０２４５ ０１９０ ００５９ ０２７６ ０２２３

９ １１０５２７＋００００６６Ｈ ０３２０ ０２０７ ０１４１ ０４７６ ０２０８ ０１４２

１０ ２２９３１０－００００８４Ｍ ０６６４ ０１４６ ０１００ ０７４２ ０１４８ ０１０９

１１ １５９８９４＋００００３９Ｌ ００１３ ０２５０ ０１９０ ００２０ ０２８０ ０２１９

滤波　
１２ １８４８０２＋００００４５Ｈ－００００７４Ｍ ０８０４ ０１１１ ００６８ ０８７９ ００９９ ００６１

１３ ２２２５２７－００００９５Ｍ＋０００１２５Ｌ ０７８７ ０１１６ ００８１ ０７８０ ０１３６ ００９４

１４ １１０４８３＋００００６６Ｈ－０００００１Ｌ ０３２０ ０２０７ ０１４１ ０４７６ ０２０８ ０１４２

１５ １８８６５６＋００００３６Ｈ－００００８４Ｍ＋００００９４Ｌ ０８６９ ００９１ ００５７ ０８８４ ００９９ ００６０

１６ １９３１４０－００００１７（Ｈ＋Ｍ＋Ｌ） ００４５ ０２４６ ０１９１ ００５３ ０２７７ ０２２３

表 ４　农大 ８４中 Ｈ、Ｍ、Ｌ叶面积指数模型及评价

Ｔａｂ．４　ＬＡＩｍｏｄｅｌａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｉｎｄｉｃａｔｏｒｓｏｆＨ，ＭａｎｄＬｖａｒｉａｂｌｅｓｉｎＮｏｎｇｄａ８４

处理

类型
编号 叶面积指数模型

训练集评价指标 验证集评价指标

Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％ Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％

１ ３０５３４８－００００４２Ｈ ０８３９ ０１３３ ００５０ ０８１１ ０１３８ ００５２

２ １８２０１１＋００００７２Ｍ ０７２８ ０１７３ ００７０ ０７２８ ０１６５ ００６７

３ ２１２２６９＋０００５７３Ｌ ０３２２ ０２７３ ０１１３ ０２５０ ０２７７ ０１１４

无滤波
４ ２５１２６７－００００２８Ｈ＋００００３６Ｍ ０９３４ ００８５ ００３５ ０９２６ ００８７ ００３７

５ １７８８６４＋００００６８Ｍ＋００００９２Ｌ ０７３３ ０１７１ ００６９ ０７２１ ０１６８ ００６７

６ ２７０７５１－００００３７Ｈ＋０００３３１Ｌ ０９３７ ００８３ ００３１ ０９１６ ００９３ ００３６

７ ２４９１７９－００００３１Ｈ＋００００２２Ｍ＋０００２１６Ｌ ０９６２ ００６５ ００２６ ０９４５ ００７５ ００３０

８ ３４２９０２－００００３５（Ｈ＋Ｍ＋Ｌ） ０３３４ ０２７０ ０１０２ ０２５６ ０２７５ ０１０２

９ ３０５６３２－００００４４Ｈ ０８４２ ０１３２ ００４９ ０８１５ ０１３６ ００５１

１０ １８７７０１＋００００７５Ｍ ０７３５ ０１７１ ００６９ ０７４０ ０１６２ ００６６

１１ ２１２２６９＋０００５７３Ｌ ０３２２ ０２７３ ０１１３ ０２５０ ０２７７ ０１１４

滤波　
１２ ２５４９８８－００００３０Ｈ＋００００３６Ｍ ０９２９ ００８８ ００３６ ０９２０ ００９０ ００３８

１３ １８３５３４＋００００７０Ｍ＋０００１０５Ｌ ０７４２ ０１６８ ００６８ ０７３３ ０１６４ ００６６

１４ ２７１２９９－００００３９Ｈ＋０００３２８Ｌ ０９３８ ００８２ ００３１ ０９１７ ００９２ ００３５

１５ ２５１６３３－００００３２Ｈ＋００００２２Ｍ＋０００２２４Ｌ ０９６０ ００６６ ００２６ ０９４３ ００７６ ００３１

１６ ３４２７６９－００００３８（Ｈ＋Ｍ＋Ｌ） ０３３８ ０２６９ ０１０１ ０２６９ ０２７２ ０１０１

７１第 ６期　　　　　　　　　　　　　张漫 等：基于车载三维激光雷达的玉米叶面积指数测量



表 ５　京农科 ７２８中 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ叶面积指数模型及评价

Ｔａｂ．５　ＬＡＩｍｏｄｅｌａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｉｎｄｉｃａｔｏｒｓｏｆＨｒ，ＭｒａｎｄＬｒｖａｒｉａｂｌｅｓｉｎＪｉｎｇｎｏｎｇｋｅ７２８

处理

类型
编号 叶面积指数模型

训练集评价指标 验证集评价指标

Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％ Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％

１ １７０５１２－００２２１３Ｈｒ ００１２ ０２５０ ０１９４ ０００１ ０２８５ ０２２７

２ ２０４９２３－０１３７１８Ｍｒ ０７５９ ０１２３ ００９４ ０７８７ ０１３７ ０１０９

３ １７３８７５－０２４６６０Ｌｒ ００６０ ０２４４ ０１８５ ００７１ ０２７４ ０２１６

无滤波
４ １８９５５９＋０１０００７Ｈｒ－０１７７６３Ｍｒ ０９３１ ００６６ ００４０ ０９４９ ００６５ ００４２

５ ２００７５３－０１６３１６Ｍｒ＋０３１０３８Ｌｒ ０８２８ ０１０４ ００８０ ０８４８ ０１１５ ００９１

６ １７４２１３－０００１７２Ｈｒ－０２４３１３Ｌｒ ００６０ ０２４４ ０１８５ ００６８ ０２７４ ０２１７

７ １８７７６４＋００９１７０Ｈｒ－０１９３４４Ｍｒ＋０２２９２９Ｌｒ ０９６７ ００４５ ００３０ ０９６５ ００５４ ００３５

８ １９９６９８－００５８１６（Ｈｒ＋Ｍｒ＋Ｌｒ） ０３６７ ０２００ ０１５９ ０３７５ ０２２９ ０１９０

９ １７０３２９－００２２０５Ｈｒ ００１１ ０２５０ ０１９４ ０００１ ０２８５ ０２２７

１０ ２０４２５０－０１５０５４Ｍｒ ０７６７ ０１２１ ００９２ ０７９５ ０１３３ ０１０６

１１ １７３８７５－０２４６６０Ｌｒ ００６０ ０２４４ ０１８５ ００７１ ０２７４ ０２１６

滤波
１２ １８９１８１＋００９６６２Ｈｒ－０１９０５５Ｍｒ ０９２３ ００７０ ００４３ ０９４４ ００６８ ００４４

１３ １９９８０５－０１８０５９Ｍｒ＋０３２５０５Ｌｒ ０８４１ ０１００ ００７６ ０８５４ ０１１２ ００８７

１４ １７４１１７－０００１２６Ｈｒ－０２４４１５Ｌｒ ００６０ ０２４４ ０１８５ ００６９ ０２７４ ０２１７

１５ １８７２２９＋００８７４３Ｈｒ－０２０９６３Ｍｒ＋０２４７５５Ｌｒ ０９６５ ００４７ ００３１ ０９５９ ００５９ ００３９

１６ １９９１７６－００６１１２（Ｈｒ＋Ｍｒ＋Ｌｒ） ０３５７ ０２０２ ０１６０ ０３６６ ０２３１ ０１９１

表 ６　农大 ８４中 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ叶面积指数模型及评价

Ｔａｂ．６　ＬＡＩｍｏｄｅｌａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｉｎｄｉｃａｔｏｒｓｏｆＨｒ，ＭｒａｎｄＬｒｖａｒｉａｂｌｅｓｉｎＮｏｎｇｄａ８４

处理

类型
编号 叶面积指数模型

训练集评价指标 验证集评价指标

Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％ Ｒ２ ＲＭＳＥ／％ ｒＲＭＳＥ／％

１ ２９６０８７－００５２７１Ｈｒ ０７９５ ０１５０ ００５５ ０７７５ ０１５３ ００５５

２ ２４３９６５＋００３４１５Ｍｒ ０１３３ ０３０８ ０１３２ ０１０４ ０３０１ ０１２８

３ ２４８３２４＋０３４９４３Ｌｒ ００７０ ０３１９ ０１３６ ００２２ ０３１７ ０１３４

无滤波
４ ２７２６２９－００５４５４Ｈｒ＋００４０３７Ｍｒ ０９７９ ００４８ ００２０ ０９８４ ００４０ ００１６

５ ２４６３６７＋００４９０１Ｍｒ－０２４３６６Ｌｒ ０１４２ ０３０７ ０１３２ ０１３７ ０２９５ ０１２６

６ ２７４１６２－００５５４８Ｈｒ＋０５０２１５Ｌｒ ０９３７ ００８３ ００３５ ０９２８ ００８６ ００３６

７ ２７２２７１－００５４６６Ｈｒ＋００３７７９Ｍｒ＋００４２６３Ｌｒ ０９８０ ００４７ ００２０ ０９８４ ００４０ ００１６

８ ２９５７０６－００２４７８（Ｈｒ＋Ｍｒ＋Ｌｒ） ０２７２ ０２８２ ０１０７ ０２５６ ０２７７ ０１０２

９ ２９６０７２－００５４５９Ｈｒ ０７９４ ０１５０ ００５５ ０７７５ ０１５３ ００５６

１０ ２４２６４６＋００４０４５Ｍｒ ０１６１ ０３０３ ０１３０ ０１２８ ０２９７ ０１２７

１１ ２４８３２４＋０３４９４３Ｌｒ ００７０ ０３１９ ０１３６ ００２２ ０３１７ ０１３４

滤波　
１２ ２７２９２１－００５５４０Ｈｒ＋００４３２６Ｍｒ ０９７８ ００４９ ００２１ ０９８３ ００４２ ００１７

１３ ２４７０９０＋００６６３７Ｍｒ－０３９６１５Ｌｒ ０１８５ ０２９９ ０１２９ ０１８９ ０２８６ ０１２２

１４ ２７４２５２－００５７４０Ｈｒ＋０４９９０６Ｌｒ ０９３５ ００８５ ００３６ ０９２６ ００８７ ００３６

１５ ２７２６４７－００５５５４Ｈｒ＋００４１２３Ｍｒ＋００３１０４Ｌｒ ０９７８ ００４９ ００２１ ０９８３ ００４２ ００１７

１６ ２９５６１９－００２６４７（Ｈｒ＋Ｍｒ＋Ｌｒ） ０２７４ ０２８２ ０１０７ ０２６２ ０２７６ ０１０２

５、７、１３、１５的模型；其他模型均通过了 Ｆ检验和 ｔ
检验。从表中可以看出，没有通过检验的模型，基本

评价指标显示的回归效果不好，只有表 ６中的编号

为７和１５模型评价 Ｌｒ变量没有通过 ｔ检验，可以把

Ｌｒ变量从模型中去除。
对通过 Ｆ检验和 ｔ检验的模型进行对比分析可

以得出，在每个表格中最优三元线性回归模型回归

效果好于最优二元线性回归模型，最优二元线性回

归模型回归效果好于最优一元线性回归模型。其中

Ｒ２最大、ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ最小的模型是三元线性回

归模型中编号为 ７或 １５的回归模型。对比每个表

格中无滤波处理和滤波处理后相应模型，Ｒ２、ＲＭＳＥ

和 ｒＲＭＳＥ只有微小变化，滤波效果不显著，说明在
使用分层点云数量建立叶面积指数测量模型的方法

中，滤波处理作用不大。原因是离群点数量占点云

数量的比例很小，所以对于点云数量建立的模型影

响小；滤波会对中、上层点云数量产生一定比例的降

低，可以通过系数的变化进行补偿。因此，以下只对

无滤波处理进行分析。

对表 ３～６进行分析，在一元线性回归模型中，
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京农科７２８的 Ｍ和 Ｍｒ变量，农大８４的 Ｈ和 Ｈｒ变量
线性拟合度高于其他一元线性回归模型。产生差异

的原因是，京农科 ７２８是紧凑型玉米，叶倾角大，叶
片紧凑，三维点云主要分布在中层，农大 ８４是舒展
型玉米，叶倾角小，叶片舒展，三维点云主要分布在

上层。对比京农科 ７２８的 Ｍ和 Ｍｒ变量模型与农大
８４的 Ｈ和 Ｈｒ变量模型，引入地面点后，京农科 ７２８

编号２的模型 Ｒ２从０６６０提升至 ０７５９，农大 ８４编
号 １的模型 Ｒ２从 ０８３９降至 ０７９５，ＲＭＳＥ和
ｒＲＭＳＥ变化很小，所以引入地面点对一元线性回归
模型贡献不大。

在二元线性回归模型中，京农科７２８的 Ｈ、Ｍ和
Ｈｒ、Ｍｒ两个变量组合，农大 ８４的 Ｈ、Ｍ和 Ｈｒ、Ｍｒ两个
变量组合线性拟合度高于其他二元线性回归模型。

两个品种的二元线性回归模型中最优模型自变量组

合相同，说明在不同品种的叶面积指数测量模型中

贡献最大的层虽然不同，但是最优变量组合却是相

同的。其原因是中、上层点云的数量占全部点云数

量的９０％以上，基本包含了点云数量的全部信息。
并且 Ｈ、Ｍ和 Ｈｒ、Ｍｒ的二元线性回归模型与其对应

最优一元线性回归模型比较，Ｒ２有０２左右的提升，
ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ降低了一半左右，明显优于一元线
性回归。对比表 ３和表 ５中编号 ４的模型，训练集
Ｒ２从 ０８１２升至 ０９３１，ＲＭＳＥ从 ０１０９％ 降至
００６６％，ｒＲＭＳＥ从 ００６７％降至 ００４０％，验证集
Ｒ２从 ０８８４升至 ０９４９，ＲＭＳＥ从 ００９７％ 降至
００６５％，ｒＲＭＳＥ从 ００６０％降至 ００４２％；对比表 ４
和表６中编号 ４的模型，训练集 Ｒ２从 ０９３４升至
０９７９，ＲＭＳＥ从 ００８５％降至 ００４８％，ｒＲＭＳＥ从
００３５％降至 ００２０％，训练集 Ｒ２从 ０９２６升至
０９８４，ＲＭＳＥ从 ００８７％降至 ００４０％，ｒＲＭＳＥ从
００３７％降至 ００１６％。可以看出引入地面点对不
同玉米品种二元回归模型的线性拟合度和测量精度

都有很大程度的提高。所以选择二元线性回归模型

中的 Ｈｒ、Ｍｒ的变量组合，放弃 Ｈ、Ｍ变量组合。
在三元线性回归模型中，全部植株点云数量作

为自变量的模型８回归的效果很差，说明叶面积指
数测量模型需要对点云植株进行分层处理。编号为

７的模型在表３、４、５中通过了Ｆ检验和ｔ检验，所以
只对这３个模型进行分析。Ｈ、Ｍ、Ｌ和 Ｈｒ、Ｍｒ、Ｌｒ三
元线性回归模型与其对应最优二元线性回归模型比

较，Ｒ２只有００４左右提高，ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ只降低了
２０％左右。模型的线性拟合度和测量精度提高不大，
且增加了变量，使模型变得复杂，且适应性降低。

综合分析，选择最优二元线性回归模型，放弃三

元线性回归模型。

３　讨论

使用玉米的垂直结构分层，及每层点云的数量

或每层点云数量与地面点云数量的比值，建立了

ＬＡＩ测量模型，为 ＬＡＩ田间快速测量提供了一种新
的思路。本研究目前只建立了玉米一个生长期的

ＬＡＩ测量模型，后续还需要对玉米不同生长期的
ＬＡＩ测量模型进行研究，验证该方法的通用性。

本文主要针对大喇叭口期的玉米开展研究，后

续研究中，需进一步针对玉米的不同生长阶段，采取

不同的点云分析处理方法。例如在玉米苗期、拔节

期，玉米植株低矮，叶片较小，就需要先考虑玉米植

株是否同样是存在 ３层的垂直分布，并根据植株的
垂直分布对植株点云进行分层处理；在抽雄期、吐丝

期等生育后期，植株完全长成，叶片交错纵横，遮挡

严重，造成地面点云数量减少，可能会导致地面点云

与植株点云分离出现问题。在模型建立部分，由于

不同生育时期的植株点云和地面点云数量都存在不

同程度的变动，在苗期时地面点云数量多，在吐丝期

时地面点云数量少，依然要考虑是否要引入地面点

云数量的问题。

４　结论

（１）提出了一种基于车载三维激光雷达的叶面
积指数测量算法，通过对玉米植株点云和地面点云

进行分离，并根据垂直结构对玉米植株进行分层处

理，建立了较高精度的叶面积指数计算模型。

（２）通过对点云滤波处理前、后建立的 ＬＡＩ测
量模型进行分析比较可知，Ｒ２、ＲＭＳＥ和 ｒＲＭＳＥ没
有显著优化。即有无滤波处理对基于分层点云数量

建立 ＬＡＩ测量模型的影响可忽略不计。
（３）通过对建立的叶面积指数测量模型进行综

合分析可知，京农科 ７２８和农大 ８４虽然株型不同，
但都选择了以Ｈｒ、Ｍｒ为变量建立的叶面积指数测量
模型，说明此方法在玉米的大喇叭口期具有一定的

通用性。
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ｄｉｇｉｔａｌｉｍａｇｅｓ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（８）：１４７－１５８．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．
ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０８１６＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１７．０８．０１６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［７］　牛小桃，樊军，王胜，等．利用鱼眼摄像机测量植被叶面积指数动态变化［Ｊ］．应用生态学报，２０１８，２９（１０）：３１８３－
３１９０．
ＮＩＵＸｉａｏｔａｏ，ＦＡＮＪｕｎ，ＷＡＮＧＳｈｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｍｅａｓｕｒｉｎｇｔｈｅｄｙｎａｍｉｃｓｏｆｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｏｆｖｅｇｅｔａｔｉｏｎｕｓｉｎｇｆｉｓｈｅｙｅｃａｍｅｒａ［Ｊ］．
ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｐｐｌｉｅｄＥｃｏｌｏｇｙ，２０１８，２９（１０）：３１８３－３１９０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［８］　ＯＲＬＡＮＤＯＦ，ＭＯＶＥＤＩＥ，ＣＯＤＵＴＯＤ，ｅｔａｌ．Ｅｓｔｉｍａｔｉｎｇｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘ（ＬＡＩ）ｉｎｖｉｎｅｙａｒｄｓｕｓｉｎｇｔｈｅＰｏｃｋｅｔＬＡＩｓｍａｒｔａｐｐ
［Ｊ］．Ｓｅｎｓｏｒｓ，２０１６，１６（１２）：２００４．

［９］　陈玉青，杨玮，李民赞，等．基于 Ａｎｄｒｏｉｄ手机平台的冬小麦叶面积指数快速测量系统［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，
４８（增刊）：１２３－１２８．
ＣＨＥＮＹｕｑｉｎｇ，ＹＡＮＧＷｅｉ，ＬＩＭｉｎｚａｎ，ｅｔａｌ．ＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍｏｆｗｉｎｔｅｒｗｈｅａｔＬＡＩｂａｓｅｄｏｎＡｎｄｒｏｉｄｍｏｂｉｌｅｐｌａｔｆｏｒｍ［Ｊ／
ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（Ｓｕｐｐ．）：１２３－１２８．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／
ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７ｓ０２０＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．
２０１７．Ｓ０．０２０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１０］　夏天，吴文斌，周清波，等．冬小麦叶面积指数高光谱遥感反演方法对比［Ｊ］．农业工程学报，２０１３，２９（３）：１３９－１４７．
ＸＩＡＴｉａｎ，ＷＵＷｅｎｂｉｎ，ＺＨＯＵＱｉｎｇｂｏ，ｅｔａｌ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｗｏｉｎｖｅｒｓｉｏｎｍｅｔｈｏｄｓｆｏｒｗｉｎｔｅｒｗｈｅａｔｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｂａｓｅｄｏｎ
ｈｙｐｅｒｓｐｅｃｔｒａｌｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１３，２９（３）：１３９－１４７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１１］　刘轲，周清波，吴文斌，等．基于多光谱与高光谱遥感数据的冬小麦叶面积指数反演比较［Ｊ］．农业工程学报，２０１６，
３２（３）：１５５－１６２．
ＬＩＵＫｅ，ＺＨＯＵＱｉｎｇｂｏ，ＷＵＷｅｎｂｉｎ，ｅｔａｌ．ＣｏｍｐａｒｉｓｏｎｂｅｔｗｅｅｎｍｕｌｔｉｓｐｅｃｔｒａｌａｎｄｈｙｐｅｒｓｐｅｃｔｒａｌｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇｆｏｒＬＡＩ
ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１６，３２（３）：１５５－１６２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１２］　高林，杨贵军，于海洋，等．基于无人机高光谱遥感的冬小麦叶面积指数反演［Ｊ］．农业工程学报，２０１６，３２（２２）：１１３－１２０．
ＧＡＯＬｉｎ，ＹＡＮＧＧｕｉｊｕｎ，ＹＵＨａｉｙａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｒｅｔｒｉｅｖｉｎｇｗｉｎｔｅｒｗｈｅａｔｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｂａｓｅｄｏｎｕｎｍａｎｎｅｄａｅｒｉａｌｖｅｈｉｃｌｅ
ｈｙｐｅｒｓｐｅｃｔｒａｌｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１６，３２（２２）：１１３－１２０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　李岚涛，李静，明金，等．冬油菜叶面积指数高光谱监测最佳波宽与有效波段研究［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１８，
４９（２）：１５６－１６５．
ＬＩＬａｎｔａｏ，ＬＩＪｉｎｇ，ＭＩＮＧＪｉｎ，ｅｔａｌ．Ｓｅｌｅｃｔｉｏｎｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｈｙｐｅｒｓｐｅｃｔｒａｌｂａｎｄｗｉｄｔｈａｎｄｅｆｆｅｃｔｉｖｅｗａｖｅｌｅｎｇｔｈｆｏｒｐｒｅｄｉｃｔｉｎｇ
ｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｉｎｗｉｎｔｅｒｏｉｌｓｅｅｄｒａｐｅ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１８，４９（２）：
１５６－１６５．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１８０２２１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．
ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１８．０２．０２１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１４］　ＲＯＯＳＪＥＮＰ，ＢＲＥＤＥＢ，ＳＵＯＭＡＬＡＩＮＥＮＪ，ｅｔａｌ．Ｉｍｐｒｏｖｅｄｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘａｎｄｌｅａｆｃｈｌｏｒｏｐｈｙｌｌｃｏｎｔｅｎｔｏｆａ
ｐｏｔａｔｏｃｒｏｐｕｓｉｎｇｍｕｌｔｉａｎｇｌｅｓｐｅｃｔｒａｌｄａｔａｐｏｔｅｎｔｉａｌｏｆｕｎｍａｎｎｅｄａｅｒｉａｌｖｅｈｉｃｌｅｉｍａｇｅｒｙ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｐｐｌｉｅｄ
ＥａｒｔｈＯｂｓｅｒｖａｔｉｏｎａｎｄＧｅｏｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ，２０１８，６６：１４－２６．

［１５］　王传宇，郭新宇，杜建军．基于时间序列红外图像的玉米叶面积指数连续监测［Ｊ］．农业工程学报，２０１８，３４（６）：１７５－１８１．
ＷＡＮＧＣｈｕａｎｙｕ，ＧＵＯＸｉｎｙｕ，ＤＵＪｉａｎｊｕｎ．Ｍａｉｚｅｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｂａｓｅｄｏｎｔｉｍｅｓｅｒｉｅｓｉｎｆｒａｒｅｄｉｍａｇｅｓ
［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１８，３４（６）：１７５－１８１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１６］　ＷＡＴＡＮＡＢＥＫ，ＧＵＯＷ，ＡＲＡＩＫ，ｅｔａｌ．Ｈｉｇｈｔｈｒｏｕｇｈｐｕｔｐｈｅｎｏｔｙｐｉｎｇｏｆｓｏｒｇｈｕｍｐｌａｎｔｈｅｉｇｈｔｕｓｉｎｇａｎｕｎｍａｎｎｅｄａｅｒｉａｌ
ｖｅｈｉｃｌｅａｎｄｉｔｓａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｔｏｇｅｎｏｍｉｃｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｍｏｄｅｌｉｎｇ［Ｊ］．ＦｒｏｎｔｉｅｒｓｉｎＰｌａｎｔＳｃｉｅｎｃｅ，２０１７，８（４２１）：１－１１．

［１７］　王双喜，束美艳，顾晓鹤，等．利用 Ｂｅｅｒ Ｌａｍｂｅｒｔ消光定律遥感反演玉米叶面积指数［Ｊ］．中国农业科技导报，２０１８，
２０（１２）：６７－７３．

０２ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１９年



ＷＡＮＧＳｈｕａｎｇｘｉ，ＳＨＵＭｅｉｙａｎ，ＧＵＸｉａｏｈｅ，ｅｔａｌ．ＲｅｔｒｉｅｖａｌｏｆｃｏｒｎｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｕｓｉｎｇＢｅｅｒ Ｌａｍｂｅｒｔｅｘｔｉｎｃｔｉｏｎｌａｗ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１８，２０（１２）：６７－７３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１８］　王丽爱，谭昌伟，杨昕，等．基于 ＭＫ ＳＶＲ模型的小麦叶面积指数遥感反演［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１５，４６（５）：
２４５－２５１．
ＷＡＮＧＬｉａｉ，ＴＡＮＣｈａｎｇｗｅｉ，ＹＡＮＧＸｉｎ，ｅｔａｌ．ＭｏｎｉｔｏｒｉｎｇｗｈｅａｔｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘｕｓｉｎｇＭＫ ＳＶＲａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｃｍｏｄｅｌａｎｄ
ｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇｄａｔａ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１５，４６（５）：２４５－２５１．ｈｔｔｐ：
∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１５０５３５＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１５．０５．０３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１９］　ＫＲＯＳＳＡ，ＭＣＮＡＩＲＮＨ，ＬＡＰＥＮＤ，ｅｔａｌ．ＡｓｓｅｓｓｍｅｎｔｏｆＲａｐｉｄＥｙｅｖｅｇｅｔａｔｉｏｎｉｎｄｉｃｅｓｆｏｒｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘａｎｄ
ｂｉｏｍａｓｓｉｎｃｏｒｎａｎｄｓｏｙｂｅａｎｃｒｏｐｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｐｐｌｉｅｄＥａｒｔｈＯｂｓｅｒｖａｔｉｏｎａｎｄＧｅｏｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ，２０１５，３４：
２３５－２４８．

［２０］　ＦＡＮＧＨ，ＹＥＹ，ＬＩＵＷ，ｅｔａｌ．Ｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｃａｎｏｐｙｌｅａｆａｒｅａｉｎｄｅｘ（ＬＡＩ）ａｎｄｃｌｕｍｐｉｎｇｉｎｄｅｘｏｖｅｒｂｒｏａｄｌｅａｆ
ｃｒｏｐｆｉｅｌｄｓ：ａｎｉｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎｏｆｔｈｅＰＡＳＴＩＳ ５７ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｎｄｓｍａｒｔｐｈｏｎｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌａｎｄＦｏｒｅｓｔ
Ｍｅｔｅｏｒｏｌｏｇｙ，２０１８，２５３－２５４：４８－６１．

［２１］　ＬＩＮＹ．ＬｉＤＡＲ：ａｎｉｍｐｏｒｔａｎｔｔｏｏｌｆｏｒｎｅｘｔｇｅｎｅｒａｔｉｏｎｐｈｅｎｏｔｙｐｉｎｇｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆｈｉｇｈｐｏｔｅｎｔｉａｌｆｏｒｐｌａｎｔｐｈｅｎｏｍｉｃｓ？［Ｊ］．
ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１５，１１９：６１－７３．
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