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基于机器视觉的嫁接苗移栽实时定位研究
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摘要：针对自动化育苗流程中的嫁接苗移栽环节，提出了一种基于机器视觉的嫁接苗移栽实时定位系统。该系统

能根据点云信息定位每次移栽嫁接苗时穴孔的位置，并且在穴盘受迫移动后重新定位穴孔的位置。具体的方法是

通过 ＲＧＢ传感器与红外传感器获取工作区域内的点云信息，利用点云信息，首先离线标定传送带平面方程，进而

根据实时的位置信息完成穴盘与背景的在线分离；接着从分离出的穴盘点云得到对应的二维掩膜，从掩膜中的单

连通区域推算出每个穴孔的位置；针对穴盘移动之后的重定位，使用了基于随机采样一致算法的单应矩阵计算方

法，由历史单应矩阵从初次定位的穴孔坐标计算出当前的穴孔位置。实验表明，该定位系统能有效定位穴孔的位

置，满足嫁接苗移栽要求。
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　　引言

嫁接技术是植株实现稳定高产、抵抗病害的重

要技术手段。为了降低嫁接苗培育整个环节的工作

强度，提高嫁接苗存活率以及生长质量，嫁接苗的全

自动培育是未来发展的趋势。嫁接苗的全自动培育

包括精密定向自动播种、自动育苗、自动供苗、自动

嫁接、嫁接苗自动移栽以及温室自动管理几个步骤，



每个环节都有大量研究人员进行深入研究
［１－５］

。其

中，嫁接苗的自动移栽主要完成从嫁接机上取苗再

到穴盘上进行种苗的过程。移栽效果一般取决于穴

孔定位的精度、稳定性以及末端执行器的设计
［６－７］

。

目前，针对移栽过程中穴孔位置的定位研究主

要是利用机器视觉来完成
［８－１０］

。传统的研究大多

利用穴盘的 ＲＧＢ图像，将 ＲＧＢ图像转换为灰度图
后再将灰度图通过设定的阈值二值化来进行穴盘与

传送带背景或者幼苗图像的分割，这种方法的效果

在实际定位中往往受到很多因素的影响，如光照、穴

盘和传送带的颜色等。同时，种植过程中，由于机械

臂与穴盘之间的相互作用，穴盘会沿着与传送带平

行的方向产生一定的位移和旋转，因此，穴盘的定位

需要实时地进行，即每完成一次种植之后，需要对穴

盘进行一次重新定位。重新定位与初次定位不同之

处在于重新定位时多出了刚种的嫁接苗作为定位的

干扰因素，而嫁接苗会遮挡住穴盘关键的边缘部位。

本文提出一套基于 ＲＧＢＤ机器视觉的嫁接苗
移栽实时定位系统，该系统利用点云信息来检测穴

盘位置，消除传统利用彩色图像进行阈值分割的局

限性；同时利用图像匹配来实时跟踪穴盘的当前位

置，在已种的嫁接苗遮挡住穴盘边框的情况下仍然

能准确定位当前穴盘位置。

１　穴盘的初次定位

嫁接苗自动移栽过程对穴盘穴孔的定位精度有

较高的要求。根据嫁接苗自动移栽的要求，在进行

自动栽植前，需要对穴盘进行基质填充和打孔处理，

而嫁接苗将被种植到这些被打好的孔中，如图 １所
示。

图 １　移栽穴盘示意图

Ｆｉｇ．１　Ｉｍａｇｅｏｆｐｌｕｇｔｒａｙ
　
每个穴孔的直径为 １５ｍｍ左右，而嫁接苗的茎

的直径为５ｍｍ左右，且无法保证嫁接苗的茎是完
全的垂直，因此需要留有一定的余量才能保证嫁接

苗能准确地插入穴孔中，从这个角度看，相当于提高

了对穴孔中心的定位精度要求。

１１　穴盘 背景分离

相比于传统的 ＲＧＢ视觉，ＲＧＢＤ机器视觉多了

一维深度信息，选取合适的 ＲＧＢＤ传感器，可以获
得所关注物体的三维点云。选取图像传感器其彩色

图像分辨率为 ６４０像素 ×４８０像素，深度图像分辨
率为 ６４０像素 ×４８０像素；使用的穴盘尺寸为长
５４０ｍｍ，宽２８０ｍｍ，高５０ｍｍ。

如图２所示为传感器获取的穴盘及其附近的点
云。用２个平面分别拟合穴盘上表面以及传送带表
面能够很方便地从传送带背景中分离出穴盘轮廓。

传送带所在平面在整个过程中相对于传感器位置不

变，因此可以离线标定传送带平面，然后在线检测穴

盘上表面。

图 ２　穴盘点云示意图

Ｆｉｇ．２　Ｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｏｆｐｌｕｇｔｒａｙ
　
传送带平面方程求取办法：截取传送带部分区

域点云，利用该区域点云信息拟合传送带平面方

程
［１１－１２］

。常用的平面拟合方法有最小二乘法、特征

值最小二乘法以及 ＲＡＮＳＡＣ算法等，由图 ２可以看
出所获得的点云比较整齐，几乎没有异常点，且该步

骤用于粗定位，使用最小二乘法就能满足精度的要

求。

设传送带平面方程为

ｚ＝ａ０ｘ＋ａ１ｙ＋ａ２ （１）
对于点云中的 ｎ个点（ｎ＞２），由最小二乘法，

设
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使得 δ最小的 ａ０、ａ１、ａ２即为要求的平面参数，
线性最小二乘法已被证明有解，因此这里只需保证

δ的一阶偏导数为零即可，即
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解式（５）即可求得 ａ０、ａ１、ａ２；代入传送带区域

点云信息，得到传送带平面方程

－００１１ｘ＋０１０１ｙ＋０９９５ｚ－０８２１＝０ （６）
进而可推出穴盘上表面方程

００１１ｘ－０１０１ｙ－０９９５ｚ＋０８２１－ｄ＝０ （７）
式中　ｄ———穴盘高度

通过不等式定义穴盘上表面的点，点云坐标满足

Ｄｉｓｔ＝｜－００１１ｘ＋０１０１ｙ＋０９９５ｚ－
０８２１＋ｄ｜＜００１ｍ （８）

的点即为穴盘上表面的点，保存满足式（８）的点云，
即得穴盘上表面点云。

１２　穴孔定位
至此，已从原始点云分离出穴盘上表面点云，现

在需要定位穴盘上每一个穴孔的具体位置。具体方

法如下：将穴盘上表面的点云重投影到二维图像上

获得穴盘的掩膜图像，如图 ３ａ所示，该掩膜图像由
多个连通区域构成，显然白色区域表示的是穴盘以

及覆盖的基质，对该区域用多边形近似很容易得到

近似的矩形，该矩形根据穴盘的规格可以分成 ５×
１０的栅格，每个栅格中又有一个小的单连通区域，
显然这是空缺的穴孔造成的，因此该单连通区域表

示穴孔位置，计算其几何中心作为穴孔位置的坐标，

至此得到每一个穴孔中心的位置，如图３ｂ所示。而
每个穴孔深度是否符合要求则需要在单栅格中利用

点云再次判断，杨扬等
［４］
已经提出了一种检测穴孔

深度的方法，这里不再赘述。

２　穴盘的移动重定位

上述步骤得到了在种植开始前初次识别获得穴

孔位置深度信息的方法。但是在种植过程中由于种

植动作的冲击、振动等影响，会使得穴盘沿着与传送

带所在平面平行的方向产生平移和旋转，虽然每次

移动的距离不大，但是误差会不断累积，种植的成功

率随着已种嫁接苗数量的增加会不断降低。因此，

需要合适的算法实现穴孔的实时定位检测。

由于已种在穴盘上的幼苗对穴盘边框和未种植

穴孔的遮挡，使得上述初定位算法并不适用于后续

的穴孔定位。为此采用了图像匹配
［１３－１７］

的方法来

图 ３　穴盘定位流程

Ｆｉｇ．３　Ｉｍａｇｅｓｉｎｐｌｕｇｔｒａｙｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓ
　
定位移动后穴孔的位置：对每次移动前后（即种植

前后）的穴盘图像进行特征匹配，根据匹配点对计

算移动前后图像的单应矩阵，从而得到移动前后图

像的位置变换关系，从已知的穴孔位置坐标计算移

动后各个穴孔的坐标。

单应矩阵是用来描述两幅图像之间的对应关系

的，如果两幅图像只通过平移、旋转以及缩放就可以

互相对应起来，则它们之间的关系可以使用单应矩

阵来描述。Ｈ表示单应矩阵，若图 Ａ中的点 Ｑ经过
移动后对应到图 Ｂ中的点 Ｐ，用齐次坐标表示点 Ｑ、
Ｐ分别为 Ｑ（ｘ１，ｙ１，１）、Ｐ（ｘ２，ｙ２，１），Ｈ用 ３×３的矩
阵表示，则有

Ｐ＝ＨＱ
反过来，如果知道足够多对应的点集，也可以求

出两幅图之间的单应矩阵。利用特征点来计算单应

矩阵是常用的手段。特征点算法的选取往往取决于

精度以及检测效率的要求。ＳＵＲＦ算法［１８］
是由著名

的 ＳＩＦＴ算法［１９］
改进而来的，是一个兼顾效率与精

度的优质算法，本文选择对种植前后穴盘图像的

ＳＵＲＦ特征点进行匹配，匹配的方式是比较特征点
的描述子，即特征向量之间的欧氏距离，通过距离阈

值判定特征点是否匹配，同时基于互匹配排除一些

容易出错的特征点。图４中的点表示 ＳＵＲＦ检测到
的特征点，线连接的两点表示匹配的特征点。

上述过程得到的特征点匹配集中仍然有少数错

误的匹配。利用这些包含错误匹配的集合来计算移

动前后穴盘图像的单应矩阵 Ｈ。记匹配点的集合为
Ｃ，移动前后图像分别为 Ｉｂｅｆｏｒｅ和 Ｉａｆｔｅｒ，该计算利用随

机采样一致算法
［２０］
，具体的过程如下：

（１）设定初值 Ｎｍａｘ＝０；从集合 Ｃ中随机选取
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图 ４　特征点匹配示意图

Ｆｉｇ．４　Ｉｍａｇｅｏｆｆｅａｔｕｒｅｐｏｉｎｔｍａｔｃｈｉｎｇ
　
４个匹配点对；Ｉｂｅｆｏｒｅ、Ｉａｆｔｅｒ中的点分别记为Ｐｉ、Ｐ′ｉ，则有
Ｐｉ＝ＨＰ′ｉ（ｉ＝１，２，３，４），单应矩阵 Ｈ大小为３×３，
但是只有８个自由元素，因此 ４个匹配的点对就能
解出 Ｈ。

（２）对｛Ｐｋ；Ｐ′ｋ｝∈Ｃ，对于步骤（１）中所求单
应矩阵 Ｈ，记 ａ＝Ｐｋ－ＨＰ′ｋ，若有｜ａ｜＜ε（ε接近零
且为正），表示该点对对模型 Ｈ的测试通过，称｛Ｐｋ；
Ｐ′ｋ｝为局内点对；对剩下的所有点对进行测试，统计
所有的局内点对的数量 Ｎ（包括用于计算 Ｈ的 ４个
点对），如果 Ｎ＞Ｎｍａｘ，则替换 Ｎｍａｘ＝Ｎ。

（３）重复上述两个步骤，使得 Ｎｍａｘ大于设定阈
值时，循环停止，此时算得的 Ｈ则是适合最多点对
单应关系的模型。因为每次种植的过程，穴盘都会

移动，因此上述计算步骤每次种植都需要计算一次。

得到单应矩阵之后，便可以通过前后两幅图的

单应关系计算，一直倒推到第 １次检测出的穴孔坐
标，计算出本次种植的穴孔坐标。第 ｉ次种植的坐
标关系

Ｐｉ＝ＨｉＰｉ－１　（ｉ＝１，２，…，５０）
根据历史单应矩阵的数据便可以得出

Ｐｉ＝Ｈｉ（Ｈｉ－１…（Ｈ３（Ｈ２（Ｈ１Ｐ１））））
式中　Ｐｉ———第 ｉ次种植时对应穴孔的坐标

Ｈｉ———第 ｉ＋１次种植对应的单应矩阵
Ｐ１———Ｐｉ倒推到第一次初定位时检测出来

的该穴孔对应的坐标

根据事先进行的机器人与传感器之间的手眼标

定获得的转换矩阵 Ｔｐｉｃｒｏｂ，可以解出第 ｉ次种植的机
器坐标 Ｐｉｒｏｂｏｔ

Ｐｉｒｏｂｏｔ＝ＴｐｉｃｒｏｂＰｉ
将 Ｐｉｒｏｂｏｔ通过 ＴＣＰ通信发送给机械臂，机械臂

便可在每次取苗之后，移动到 Ｐｉｒｏｂｏｔ点处完成种植动
作。

３　实验与分析

应用上述定位方法，对如图 １所示的装有基质
的穴盘进行了定位检测实验，定位流程如图５所示。
图像传感器装在穴盘正上方约６０ｃｍ处。实验分别
对初定位与重定位环节进行了测试。

初定位实验中，点云位置信息的获取本来就具

备可见光无关性，并且整个定位过程只用到了点云

图 ５　穴孔定位流程图

Ｆｉｇ．５　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｈｏｌｅｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ
　
的位置信息，因此该过程还具有颜色无关性。故实

验中不需要考虑光照与颜色的影响。穴孔位置先由

人工标记，再通过程序计算，比较两者的差值作为穴

孔位置识别的误差，每组进行了 １００次实验。其结
果见表１，该定位误差能满足移栽要求。

表 １　初定位实验结果

Ｔａｂ．１　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｆｉｒｓｔｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ

组别 分离成功率／％ 定位平均误差／ｍｍ

１ １００ ２５９

２ １００ ２７８

３ １００ ２５５

　　穴盘移动重定位实验中（表 ２），采取人为随机
拖动穴盘移动一小段距离的方式（约 ２～５ｃｍ），并
在２次获取图像信息之间在对应穴孔种上１株嫁接
苗作为重定位干扰因素。实验表明，基于随机采样

一致算法的图像匹配并不受所占图像比例很小的干

扰因素影响。同时，由于图像匹配一般只对种植前

后图像的整体变化敏感，因此理论上光照、背景颜色

等因素对该环节的影响不大，但是由于特征点的检

测是在 ＲＧＢ图像上进行的，考虑到光照、颜色信息
可能影响特征点检测环节，因此考虑不同光照、不同

背景颜色下的重定位精度。同样使用人工标记与程

序计算对比的方法，每组实验为 １个穴盘从定位第
１个穴孔到定位到最后 １个穴孔为止，因此每组实
验有４９次重定位。其中光照强度较弱时仍至少满
足能获得清晰的 ＲＧＢ图像。

表 ２　穴盘重定位实验结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｒｅｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ

组别 背景颜色 光照条件 平均定位误差／ｍｍ

１ 白 强 ３３３

２ 白 中等 ３４８

３ 白 较弱 ３６９

４ 黑 强 ３５４

５ 黑 中等 ３５７

６ 黑 较弱 ３７０

　　从实验结果看，重定位环节中穴盘背景颜色与
光照条件对定位精度的影响不大，但是重定位环节
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误差整体大于初定位，这与选取的ＳＵＲＦ特征点只精确
到亚像素点有关，但该误差仍满足嫁接苗移栽要求。

４　结束语

提出了一套针对嫁接苗自动栽植过程的穴孔实

时定位系统，该系统利用传感器获取穴盘的实时点

云信息，从中分析计算出穴孔的空间位置，为嫁接苗

的移栽提供足够的空间信息；针对种植过程中穴盘

移动的情况，利用 ＳＵＲＦ特征点进行图像匹配计算
移动前后穴孔位置对应关系，完成穴孔的重定位。

实验表明，该定位系统受环境光照、传送带颜色等因

素影响非常微小，且定位精度高，能满足嫁接苗移栽

的要求。

参 考 文 献

１　沈卫平，张路．蔬菜嫁接机自动上苗装置研究［Ｊ］．轻工机械，２０１０，２８（２）：２２－２６．
２　项伟灿．直插式蔬菜自动嫁接机的研究［Ｄ］．杭州：浙江理工大学，２０１０．
ＸｉａｎｇＷｅｉｃａｎ．Ｔｈｅｒｅｓｅａｒｃｈｏｆｄｉｒｅｃｔｉｎｓｅｒｔｔｙｐｅａｕｔｏｍａｔｉｃｇｒａｆｔｉｎｇｍａｃｈｉｎｅｆｏｒｖｅｇｅｔａｂｌｅｓ［Ｄ］．Ｈａｎｇｚｈｏｕ：ＺｈｅｊｉａｎｇＳｃｉＴｅｃｈ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

３　ＫｕｍａｒＧＶＰ，ＲａｈｅｍａｎＨ．Ｖｅｇｅｔａｂｌｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｓｆｏｒｕｓｅｉｎｄｅｖｅｌｏｐｉｎｇｃｏｕｎｔｒｉｅｓ—ａｒｅｖｉｅｗ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＶｅｇｅｔａｂｌｅＳｃｉｅｎｃｅ，２００８，１４（３）：２３２－２５５．

４　杨扬，曹其新，盛国栋，等．基于机器视觉的育苗穴盘定位与检测系统［Ｊ］．农业机械学报，２０１３，４４（６）：２３２－２３５．
ＹａｎｇＹａｎｇ，ＣａｏＱｉｘｉｎ，ＳｈｅｎｇＧｕｏｄｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｐｌｕｇｔｒａｙｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎａｎｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄｏｎｍａｃｈｉｎｅｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（６）：２３２－２３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　ＰｒａｓａｎｎａＫｕｍａｒａＧＶ，ＲａｈｅｍａｎｂＨ．Ｖｅｇｅｔａｂｌｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｓｆｏｒｕｓｅｉｎｄｅｖｅｌｏｐｉｎｇｃｏｕｎｔｒｉｅｓ—ａｒｅｖｉｅｗ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌ
ｏｆＶｅｇｅｔａｂｌｅＳｃｉｅｎｃｅ，２００８，１４（３）：２３２－２５５．

６　孙国祥，汪小禙，何国敏，等．穴盘苗移栽机末端执行器设计与虚拟样机分析［Ｊ］．农业机械学报，２０１０，４１（１０）：４８－５３．
ＳｕｎＧｕｏｘｉａｎｇ，ＷａｎｇＸｉａｏｃｈａｎ，ＨｅＧｕｏｍｉｎ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｔｈｅｅｎｄｅｆｆｅｃｔｏｒｆｏｒｐｌｕｇｓｅｅｄｌｉｎｇｓｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｎｖｉｒｔｕａｌ
ｐｒｏｔｏｔｙｐｅ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１０，４１（１０）：４８－５３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

７　童俊华．蔬菜钵苗穴盘间移栽执行器设计，移栽信息检测与路径规划［Ｄ］．杭州：浙江大学，２０１４．
ＴｏｎｇＪｕｎｈｕａ．Ｅｎｄｅｆｆｅｃｔｏｒｄｅｓｉｇｎ，ｓｅｅｄｌｉｎｇｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｉｎｓｐｅｃｔｉｏｎａｎｄｐａｔｈｐｌａｎｎｉｎｇｆｏｒｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｂｅｔｗｅｅｎｖｅｇｅｔａｂｌｅｓｅｅｄｌｉｎｇ
ｔｒａｙｓ［Ｄ］．Ｈａｎｇｚｈｏｕ：ＺｈｅｊｉａｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　孙国祥．基于机器视觉技术的穴盘苗自动移栽机器人研究［Ｄ］．南京：南京农业大学，２００９．
ＳｕｎＧｕｏｘｉａｎｇ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｐｌｕｇｓｅｅｄｌｉｎｇｓｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｒｏｂｏｔｂａｓｅｄｏｎｍａｃｈｉｎｅｖｉｓｉｏｎ［Ｄ］．Ｎａｎｊｉｎｇ：ＮａｎｊｉｎｇＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　ＬｉｎｇＰＰ，ＲｕｚｈｉｔｓｋｙＶＮ．Ｍａｃｈｉｎｅｖｉｓｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓｆｏｒｍｅａｓｕｒｉｎｇｔｈｅｃａｎｏｐｙｏｆｔｏｍａｔｏｓｅｅｄｌｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９９６，６５（２）：８５－９５．

１０　ＴｏｎｇＪ，ＪｉａｎｇＨ，ＺｈｏｕＷ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｕｔｏｍａｔｉｃｓｙｓｔｅｍｆｏｒｔｈｅｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｂａｓｅｄｏｎｍａｃｈｉｎｅｖｉｓｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｃ］∥
２０１２ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１２，２：７４２－７４６．

１１　官云兰，刘绍堂，周世健，等．基于整体最小二乘的稳健点云数据平面拟合［Ｊ］．大地测量与地球动力学，２０１１，３１（５）：
８０－８３．
ＧｕａｎＹｕｎｌａｎ，ＬｉｕＳｈａｏｔａｎｇ，ＺｈｏｕＳｈｉｊｉａｎ，ｅｔａｌ．ＲｏｂｕｓｔｐｌａｎｅｆｉｔｔｉｎｇｏｆｐｏｉｎｔｃｌｏｕｄｓｂａｓｅｄｏｎＴＬＳ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＧｅｏｄｅｓｙａｎｄ
Ｇｅｏｄｙｎａｍｉｃｓ，２０１１，３１（５）：８０－８３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　周春霖，朱合华，李晓军．随机抽样一致性平面拟合及其应用研究 ［Ｊ］．计算机工程与应用，２０１１，４７（７）：１７７－１７９．
ＺｈｏｕＣｈｕｎｌｉｎ，ＺｈｕＨｅｈｕａ，ＬｉＸｉａｏｊｕｎ．ＲｅｓｅａｒｃｈａｎｄａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｒｏｂｕｓｔｐｌａｎｅｆｉｔｔｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｗｉｔｈＲＡＮＳＡＣ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒ
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１１，４７（７）：１７７－１７９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　ＰａｎｇＹ，ＬｉＷ，ＹｕａｎＹ，ｅｔａｌ．ＦｕｌｌｙａｆｆｉｎｅｉｎｖａｒｉａｎｔＳＵＲＦｆｏｒｉｍａｇｅｍａｔｃｈｉｎｇ［Ｊ］．Ｎｅｕｒｏｃｏｍｐｕｔｉｎｇ，２０１２，８５：６－１０．
１４　殷伶．图像匹配技术的研究［Ｄ］．西安：西安电子科技大学，２０１０．

ＹｉｎＬｉｎｇ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｉｍａｇｅｍａｔｃｈｉｎｇｔｅｃｈｎｉｑｕｅ［Ｄ］．Ｘｉａｎ：ＸｉｄｉａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
１５　ＨｕｉｊｕａｎＺ，ＱｉｏｎｇＨ．ＦａｓｔｉｍａｇｅｍａｔｃｈｉｎｇｂａｓｅｄｏｎｉｍｐｒｏｖｅｄＳＵＲＦａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｃ］∥ ２０１１ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎ

Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，ＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ（ＩＣＥＣＣ），ＩＥＥＥ，２０１１：１４６０－１４６３．
１６　ＲｅｍｏｎｄｉｎｏＦ，ＳｐｅｒａＭＧ，ＮｏｃｅｒｉｎｏＥ，ｅｔａｌ．Ｓｔａｔｅｏｆｔｈｅａｒｔｉｎｈｉｇｈｄｅｎｓｉｔｙｉｍａｇｅｍａｔｃｈｉｎｇ［Ｊ］．ＴｈｅＰｈｏｔｏｇｒａｍｍｅｔｒｉｃＲｅｃｏｒｄ，

２０１４，２９（１４６）：１４４－１６６．
１７　赵璐璐，耿国华，李康，等．基于 ＳＵＲＦ和快速近似最近邻搜索的图像匹配算法 ［Ｊ］．计算机应用研究，２０１３，３０（３）：

９２１－９２３．
ＺｈａｏＬｕｌｕ，ＧｅｎｇＧｕｏｈｕａ，ＬｉＫａｎｇ，ｅｔａｌ．ＩｍａｇｅｓｍａｃｈｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎＳＵＲＦａｎｄｆａｓｔａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｎｅａｒｅｓｔｎｅｉｇｈｂｏｒｓｅａｒｃｈ
［Ｊ］．ＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒｓ，２０１３，３０（３）：９２１－９２３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　ＢａｙＨ，ＴｕｙｔｅｌａａｒｓＴ，ＶａｎＧｏｏｌＬ．Ｓｕｒｆ：ｓｐｅｅｄｅｄｕｐｒｏｂｕｓｔｆｅａｔｕｒｅｓ［Ｃ］∥ＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎＥＣＣＶ２００６，ＬｅｃｔｕｒｅＮｏｔｅｓｉｎ
ＣｏｍｐｕｔｅｒＳｃｉｅｎｃｅ，ＢｅｒｌｉｎＨｅｉｄｅｌｂｅｒｇ：Ｓｐｒｉｎｇｅｒ，２００６，３９５１：４０４－４１７．

１９　ＬｏｗｅＤＧ．Ｄｉｓｔｉｎｃｔｉｖｅｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｓｆｒｏｍｓｃａｌｅｉｎｖａｒｉａｎｔｋｅｙｐｏｉｎｔｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ，２００４，６０（２）：
９１－１１０．

２０　ＦｉｓｃｈｌｅｒＭ Ａ，ＢｏｌｌｅｓＲＣ．Ｒａｎｄｏｍｓａｍｐｌｅｃｏｎｓｅｎｓｕｓ：ａｐａｒａｄｉｇｍｆｏｒｍｏｄｅｌｆｉｔｔｉｎｇｗｉｔｈａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｔｏｉｍａｇｅａｎａｌｙｓｉｓａｎｄ
ａｕｔｏｍａｔｅｄｃａｒｔｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．ＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＣＭ，１９８１，２４（６）：３８１－３９５．

３６第 ２期　　　　　　　　　　　　谭明豪 等：基于机器视觉的嫁接苗移栽实时定位研究

http://dx.doi.org/10.6041/j.issn.1000-1298.2013.06.040
http://www.j-csam.org/jcsam/ch/reader/view_abstract.aspx?flag=1&file_no=20101010&journal_id=jcsam

