
２０１８年 ６月 农 业 机 械 学 报 第 ４９卷 第 ６期

ｄｏｉ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１８．０６．０２９

基于状态预测的田间机 地传感器系统协同采集方式研究
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摘要：基于旋翼无人机的低空、低速、利用旋翼风场作业等飞行特征，采用机载北斗定位系统获取精准机体实时观

测值，协同地面风速传感器构成机 地传感器采集系统，尝试对具有稳定飞行轨迹的无人机进行状态预测。在充分

讨论飞行状态的预测策略、可预测性、起始点确定等问题基础上，建立状态预测模型，设计状态预测算法用以自动

判定传感器采集时段的起始点。依据算法展开冠层风速田间采集试验，对于无人机预测状态数据和实际观测数据

做了对比分析，发现在可置信度为 ９９％水平时，两者无差异的概率 Ｐ值为 ０９５６；同时统计出 Ｘ、Ｙ、Ｚ向风速最大值

出现时刻均值分别为 ３０３６、２４２７、３１４５ｓ，计算出对应的标准差分别为 ０７９、０８７、０９８ｓ，说明 ３向风速最大值出

现时刻在 ５ｓ采样范围内具有较明显的区域性，验证了采集时刻的准确性，表明机 地协同实时采集旋翼风场数据

的有效性得到了显著提高。
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０　引言

农用无人机作业速度快，突击能力强，应对突

发、爆发性病虫害的防控效果好
［１］
。近年来，我国

无人机的农田作业面积呈爆发式增长，许多省份已

经展开规模化的无人机植保作业
［２］
。在无人机田

间作业中，作业参数的实时有效采集是对无人机作

业质量进行评判与监测的基础
［３］
。不同于传统田

间作业机械，无人机在飞行状态下低空、低速作业，

作业靶标位于田间冠层或者地面，作业效果取决于

机体的空中飞行参数，也取决于地面靶标作业参数。

这种作业方式决定了无人机的作业参数采集必须既

要采集机体飞行参数，也要采集地面作业参数，空间

与地面传感器系统需要协同采集工作。

在许多非田间无人机应用场合，类似的传感器

系统协同采集方式已经展开应用。彭向阳等
［４］
在

无人机电力线路巡检中设计研发了一套无人直升机

多传感器电力线路安全巡检系统，通过统一机载多

传感紫外、红外、可见光以及激光传感器的时间、空

间基准，同步采集输电线路的高精度三维激光点云、

影像、视频后进行多源数据的独立与融合处理，完成

对线路通道的安全距离检测与诊断；在公路交通中，

戴春亮等
［５］
针对车载传感器感知全局环境信息能

力不足以及车辆导航规划轨迹的平滑性、安全性的

问题，提出一种空 地协同的轨迹规划方法，无人机

从空中采集广域地面环境图像信息，并实时回传给

地面车辆信息处理平台，引入 ＦＭ２算法计算全局最
佳轨迹，实现车辆导航规划轨迹的平滑性和安全性；

军事领域中，路志伟等
［６］
在基于传感器协同技术的

雷达搜索空域研究中，给出了在外部目标信息引导

下雷达搜索空域确定方法，对各种传感器的引导精

度进行了分析，确定了雷达相应的搜索空域。ＪＩＮ
等

［７］
通过对雷达等多传感器数据的读取，实时确定

一组多无人机的机载任务，任务动态随机分布，提高

无 人 机 群 作 战 任 务 的 实 时 执 行 能 力。

ＧＲＯＣＨＯＬＳＫＹ等［８］
则通过无人车传感器精准定位

地面目标，结合无人机传感器搜索地面较大目标，设

计搜索算法建立两者无缝链接网络，提高目标搜索

能力；而在环境监测与救灾方面，ＥＲＭＡＮ等［９］
聚焦

无线传感器的移动性，将无线传感器网络、无人机和

执行器集成到一个平台，研究无人机传感器数据的

网络聚合、路由以及响应，并应用于救灾环境中。

ＯＬＬＥＲＯ等［１０］
建立了无人直升机、移动无线传感器

和监测跟踪平台，探讨与地面无线传感器协同工作

的融合方法，并在塞维利亚消防队协助下展开试验。

上述无人机传感器系统的协同应用，主要将无人机

视为空中移动传感器的载体，探讨无人机与传感器

的平台集成方法，然后将空中传感器与地面传感器

的数据按照算法融合，系统协同工作。传感器采集

的类型以图像、视频、雷达波等可以高空远距离采集

的信号为主，算法以提高搜索、识别图像和信号融合

为主。而田间植保作业无人机低空、低速的工作特

点
［１１］
决定了其传感器系统的数据类型与采集方式

必然有别于上述研究。

旋翼无人机田间低空作业与传统农机具作业有

着本质区别，其特点表现为：旋翼无人机与农作物之

间没有直接物理接触
［１２］
，其作业速度较传统地面机

具快，局部地面传感器能够有效采集的时间较短。

旋翼无人机植保作业必须保持低空低速飞行
［１３］
，旋

翼产生的风场作用在作物冠层上，直接影响了作业

效果与质量，该风场的存在是旋翼无人机与传统植

保机具的根本区别
［３］
，获取旋翼风场相关参数除了

田间地面传感器的实时感知之外，还与无人机的飞

行状态息息相关。而目前快速准确采集旋翼风场相

关参数的方法在田间信息传感采集技术中较少见

到。李继宇等
［１４］
在杂交水稻无人机授粉作业中对

旋翼风场进行了实时采集与处理，并结合单次采集

风场时的飞行速度与飞行高度对无人机授粉作业参

数做出筛选与评价
［１５］
，很好地融合了同一时段内地

面作业参数与飞行参数，实时反映出作业效果。但

在风场参数采集过程中，没有关注无人机自身的飞

行状态，传感器系统地面部分采集时段的起始时刻

仅仅由人工目视决定，由于无人机飞行速度相对较

快，人工确定的采样时段无法完全有效涵盖地面传

感器的最佳采样时段，从而难以获取有效风场参数，

降低了采集参数的时效性与有效性。故准确预测出

无人机的飞行状态是完成田间机 地传感器系统协

同工作的重要基础。

无人机飞行作业时飞行状态为非稳定系统
［１６］
，

无人机的飞行状态本质上是对飞行物体进行有效跟

踪
［１７］
。通过已知的系统状态对未来一段时间内的

系统状态做出预测
［１８］
，而机载北斗定位系统能给出
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精准的实时观测值
［１９］
，解析无人机实时飞行状态，

通过预测算法计算出该状态下风速最大值出现的时

刻，则能取代人工目视的采样时刻确定方式，提高旋

翼风场采集参数的准确度。此外，在机载北斗定位

系统的帮助下，各类小型无人机作业全程的位置信

息、风速信息都可以方便地按时间序列予以记录，在

线预测及自动采集，方便后续对应分析。

为更好地解决田间旋翼风场参数实时采集的有

效性问题，本文综合机载北斗定位系统与田间风速

传感器构成旋翼无人机传感器系统，尝试田间机 地

协同采集方式，设计无人机状态预测算法用以自动

判定地面传感器采集时段的起始点，协同机载传感

器与地面传感器系统共同工作，展开田间试验。对

采样风速在时间维度上的分布规律进行统计分析，

以证明实时风场数据的有效性得到了显著提高。

１　材料与方法

１１　田间机 地传感器系统

１１１　地面风场参数传感器
风场参数无线传感器采集网络参照李继宇

等
［１４］
介绍的 ３向线阵风场测量方法，如图 １所示。

具体为采样节点两两间隔１ｍ沿垂直水稻父本行排
列为一行，传感器放置在距离地面 ６０ｃｍ的冠层高
度，依次编号 －４ｍ～４ｍ和 １５ｍ，１５ｍ采样节点用
于同步测量对应方向的自然风风速，放置在距离

０ｍ节点约１５ｍ处的远端，无人机沿 ０ｍ传感器所
在父本行直线飞行。父本行 ８行，宽 ４ｍ，两侧母本
行各６０行，宽７ｍ。

图 １　地面风场参数传感器布置示意图

Ｆｉｇ．１　Ｓｋｅｔｃｈｏｆｗｉｎｄｆｉｅｌｄｐａｒａｍｅｔｅｒｓｅｎｓｏｒｓｏｎｇｒｏｕｎｄ
　

每个节点上布置 ３个风速传感器，风速传感器
轴心的安装方向分别为 Ｘ向，平行于飞行方向，即
平行于水稻种植行方向；Ｙ向，垂直于飞行方向，即
垂直于水稻种植行方向；Ｚ向，垂直于地面方向。Ｘ、
Ｙ向形成的平面与水稻冠层面水平，花粉的悬浮输
送主要来自这２个方向的风力。每个采样节点在主
机指令下，在指定时段同时捕获风速数据，然后分时

无线传输至主机进行数据保存与处理，风速传感器

单次最大采集时间为５ｓ。采用锂电池供电，单节点
工作电压３７～４２Ｖ，工作时间可持续１０ｈ，田间工
作温度２５～７５℃。
１１２　机载北斗传感器

为适应小型无人机载重小的特点，基于高精度

差分北斗 ＵＢ３５１板卡设计了机载北斗定位系统（尺
寸１５ｃｍ×９８ｃｍ×４２ｃｍ，总质量 ７２２ｇ），如图 ２
所示。试验用的多旋翼无人机及北斗定位系统各参

数如表１所示。

图 ２　无人机与机载北斗定位传感器

Ｆｉｇ．２　ＳｅｎｓｏｒｓｏｆＵＡＶａｎｄａｉｒｂｏｒｎｅＢｅｉｄｏｕ

ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｓｙｓｔｅｍ
　

表 １　无人机及北斗系统物理参数

Ｔａｂ．１　Ｐｈｙｓｉｃａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆ８ｒｏｔｏｒｓＵＡＶａｎｄ

Ｂｅｉｄｏｕｓｙｓｔｅｍ

起飞

质量／

ｋｇ

旋翼

数量

最大

轴距／

ｍ

北斗差分

平面精度／

ｃｍ

北斗差分

高程精度／

ｃｍ

北斗数据

采样率／

Ｈｚ

１５ ８ １３５ １ ２ １０

１１３　实时数据采集方法
无人机作业前，以人工方式依次将北斗天线中

心点放置在风场参数无线传感器中心点，准确将地

面节点的坐标传输给地面站。根据节点坐标在田间

的分布形状，地面站通过位置规划（详见 １２１节）
计算出无线传感器网络的中心位置点 Ｐ０。

如图３所示，Ｄ０、Ｄ１为已采集飞行轨迹分成的
等时段距离；ｔ０、ｔ１分别对应 Ｄ０、Ｄ１时段的结束时刻
点，用以判断 Ｄ０、Ｄ１时段是否可预测；ｔｓ为可预测时
段内的计算状态起始点；Ｐ０为传感器区域节点的代
表位置；Ｐｒ为无人机当前位置点；Ｔｒ为 Ｐｒ到达 Ｐ０的
时间；ｔｒ为地面传感器的启动采集时刻；Ｔｆ为判断时
间阈值（２５ｓ）；５ｓ为传感器网络采集时间段；Ｄｍ为
起始点 ｔｓ至 Ｐｒ对应时刻的数据段，即可计算状态。
无人机开始作业，携带北斗定位系统起飞后向采样

区飞行。机载北斗系统按照指定采样率将无人机位

置坐标实时传回地面站。根据采集坐标的轨迹，地

面站通过状态预测算法判断无人机当前位置 Ｐｒ到
达 Ｐ０的时间 Ｔｒ，当 Ｔｒ小于等于阈值 Ｔｆ时，即达到无
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线传感器网络开始采集风速数据的准确时刻 ｔｒ，确
保３向风速最大值出现在采集时间段内。

图 ３　无人机机 地传感器系统协同工作时段

Ｆｉｇ．３　ＣｏｏｐｅｒａｔｉｖｅｗｏｒｋｉｎｇｐｅｒｉｏｄｏｆＵＡＶｓｅｎｓｏｒｓｙｓｔｅｍ
　
本文中风速传感器采集数据的时间段为 ５ｓ，将

时间阈值 Ｔｆ取为２５ｓ，保证无人机在正反两个方向
均有足够的预判时间。５ｓ后停止采集数据，并按照
传感器编号顺序依次将数据发送给地面站存储和处

理，该节点间隔时间为 １７ｓ，１０个节点共需 １７ｓ。
此时无人机已飞过传感器采集区。为提高作业效

率，无人机不降落，在田间远离采样区悬停等待，节

点数据发送完毕后，再次飞向采样区。

１２　风速采集策略
１２１　采集节点位置规划

田间风速采集区域风场具有整体性特点。其风

场具有区域内方向和强度一致性的特点
［２０］
，采样节

点分布形状具有规律性，适宜以某个网络中心点坐

标代表区域内所有采样点坐标用以标定与无人机的

实时相对位置。本文采用图３所示传感器网络分布
形状，其中节点０ｍ位于无人机飞行轨迹上，－４ｍ～
０ｍ节点与０ｍ～４ｍ对称分布在 ０ｍ节点两侧，呈
现一条与飞行航线垂直的直线测量带，所有采样点

同时开始采集，其目的为了获取无人机飞过该直线

区域的风场分布数据。故采取节点０ｍ坐标位置作
为整个区域节点的代表位置 Ｐ０，用以标定无人机与
采样区域的实时位置。

１２２　无人机状态预测策略
如图３所示，无人机进入稳定飞行状态后，将已

采集的飞行轨迹分成等时段距离（Ｄ０，Ｄ１，…）。在
ｔ０时刻根据该时刻的当前飞行时段轨迹 Ｄ０判断当前
飞行状态是否可预测（详见 １２３节）。如果不可
预测，则继续飞行一个等时段至下一个时刻点 ｔ１判
断。　形成无人机状态预测基于稳定状态的第 １层机
制保障。

假设Ｄ１距离段被判断为可预测，为了剔除掉Ｄ１

距离段内速度起伏的不稳定阶段，需要进一步确定

计算状态的起始点 ｔｓ（详见 １２４节），形成无人机
状态预测基于稳定状态的第２层机制保障。此时无
人机移动到当前位置点 Ｐｒ，则可计算状态即为起始
点 ｔｓ至 Ｐｒ对应时刻的数据段 Ｄｍ，基于 Ｄｍ采用状态
预测算法预测未知时间 Ｔｒ，准确预测出地面传感器
的启动采集时刻 ｔｒ。

考虑到无人机起飞后进入预期轨迹后经过采样

区时段内机身姿态需保持平稳
［２１］
，基于稳定速度观

测值，采用最小二乘法的曲线拟合方式可对采样区

间速度进行较准确预测。

１２３　无人机状态可预测性

根据观测值对无人机状态进行预测的前提是明

确无人机的运行状态。农用无人机作业过程分为几

个显著不同的系统状态：①是无人机从地面起飞调
整姿态准备进入航线以及从航线中改出并降落至地

面的状态（状态１），该状态根据无人机起飞位置、方
向、机身姿态的不同需要完全不同的矢量加速度来

改变状态
［２２］
，特别是目前绝大部分无人机的起降仍

然难以脱离人工的操控，难以进行预测。②无人机
进入预定航线，飞过指定采样区域的状态（状态 ２），
该状态下无人机姿态平稳，系统具有常速或者恒加

速度的特征，观测数值可作为典型的离散线性系统

的输入值
［２３］
，该状态飞行参数稳定，变动小，无需人

工干涉，可以进行预测。③无人机在田间指定区域
悬停并调整姿态更改航线的状态（状态 ３），该状态
类似于状态１，姿态变动剧烈，特别在悬停时易受到
人工及外部风力的影响，状态同样较难预测。

对于可预测的状态 ２，需要对已经获取的状态
观测数据进行实时评估，从状态测量值中计算出实

时飞行速度和飞行加速度，只有当前飞行速度及飞

行加速度变化值处于合理范围才能进行状态预测。

采用 Ｓｉｍｕｌｉｎｋ中的离散微分模块对实时测量时间与
已飞行距离建模仿真

［２４］
，可得到实时速度与实时加

速度。飞行参数评估模型如图４所示。

图 ４　飞行参数评估模型

Ｆｉｇ．４　Ｆｌｉｇｈｔｐａｒａｍｅｔｅｒｓｅｖａｌｕａｔｉｏｎｍｏｄｅｌ
　

提取无人机采样飞行状态２开始采样前的一段
飞行距离数据 Ｄ１输入到评估模型中，其中数据输入
模块中的系统输入时间参数与系统输入距离参数取

自北斗定位系统的实时测量值，数据如表２所示。
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　 表 ２　Ｄ１段计算参数

Ｔａｂ．２　ＣａｌｃｕｌａｔｅｄｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆＤ１

　　　参数 １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ９ １０ １１

系统输入时间／ｓ ０ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ９ １０

系统输入距离／ｍ ３２７３ ３８１５ ４２８８ ４８９３ ５８１５ ６８６８ ７８７０ ８７２９ ８９１２ ９５３４ ９７３１

系统输出速度／（ｍ·ｓ－１） ３２７３ ０５４２ ０４７３ ０６０５ ０９２１ １０５３ １００２ ０８５９ ０１８３ ０６２２ ０１９７

系统输出加速度／（ｍ·ｓ－２） ３２７３ －２７３１ －００６９ ０１３２ ０３１６ ０１３２ －００５１ －０１４４ －０６７５ ０４３９ －０４２５

计算曲率／ｍ－１ ０１０８２ ０００８２ ０００７５ ０００７５ ０００７５ ０００３８ ００２１６ ００４５３ ００３５１ ００３７７

　　　参数 １２ １３ １４ １５ １６ １７ １８ １９ ２０ ２１

系统输入时间／ｓ １１ １２ １３ １４ １５ １６ １７ １８ １９ ２０

系统输入距离／ｍ １０４３１ １１３６０ １２１８６ １３２９１ １４８８４ １６７５２ １８９０６ ２１２５２ ２３７６３ ２６４３７

系统输出速度／（ｍ·ｓ－１） ０６９９ ０９２９ ０８２６ １１０５ １５９３ １８６８ ２１５４ ２３４６ ２５１１ ２６７４

系统输出加速度／（ｍ·ｓ－２） ０５０２ ０２３０ －０１０３ ０２７９ ０４８８ ０２７５ ０２８６ ０１９２ ０１６５ ０１６２

计算曲率／ｍ－１ ００１１１ ００１３５ ００１５５ ０００８５ ０００８７ ００００４ ０００３８ ０００１１ ００００１

　　模型中两个离散微分模块参数保持一致，分别
解算出飞行速度与加速度。设置时，增益值（Ｇａｉｎ
ｖａｌｕｅ）为１０，初始输入条件 Ｋｕ／Ｔｓ为零。模型求解
出的飞行速度与飞行距离关系如图 ５所示，求解出
的飞行加速度与飞行距离关系如图 ６所示，同时求
解的系统输出速度与输出加速度如表２所示。

图 ５　速度与距离关系

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｓｐｅｅｄａｎｄｄｉｓｔａｎｃｅ
　

图 ６　加速度与距离关系

Ｆｉｇ．６　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎａｎｄｄｉｓｔａｎｃｅ
　
图５中第０点到第１点的变化剧烈是因为系统

输入时间值必须从零开始设置积分的原因，除此之

外其余各点之间的速度变化连续，从第 １点至第 １２
点飞行速度基本维持在 ０５ｍ／ｓ左右，从第 １２点开
始到第２０点飞行速度逐步增大。

同图５原因，图 ６中第 １点出现的剧烈变化不
予考虑。从第２点开始至第２０点，加速度的变化幅
度不超过０５ｍ／ｓ２，且从第 １２点开始均值大于零，
曲线出现明显的收敛趋势，说明该段状态无人机速

度平稳增长，具有恒加速度的特征，状态可预测。

对于本文无人机采集风速的作业方案，无人机

只需沿直线飞行，理想飞行状态只需单一加速度存

在，对表２加速度数列曲线的收敛性进行判断，若曲
线收敛即可判知无人机状态可预测，否则不可预测。

飞行距离数据 Ｄ１的加速度曲线采用有理函数计算，
收敛值为

ｆ（ｘ）＝０１８９５ｘ
２－０８８５７ｘ＋０９７５２

ｘ２－１４ｘ＋０２９７９
（１）

式中有理参数统计为：和方差（Ｓｕｍｏｆｓｑｕａｒｅｓｅｒｒｏｒ，
ＳＳＥ）为１５７７；决定系数为 ０９２；判定系数为 ０９；
均方根误差为 ０３１３９。

参数中 ＳＳＥ与 ＲＭＳＥ较小，决定系数与判定系
数接近于１，说明该函数能较好对 Ｄ１进行进一步收
敛计算。对式（１）进行收敛计算，该函数明确收敛
于 ｘ２项的系数０１８９５。

无人机状态可预测性仍然需要进一步确定可计

算状态的起始点 ｔｓ，起始点到当前点 Ｐｒ的无人机观
测数据 Ｄｍ用以拟合计算，进而准确预测出无人机距
离采样区域代表位置 Ｐ０的时间 Ｔｒ。
１２４　无人机可计算状态的起始点 ｔｓ的确定

为精确地拟合出无人机运动状态，一方面计算

数据需要包含尽量多的观测数据，另一方面需要尽

量剔除非单一外加速度作用的数据。对飞行距离

Ｄ１而言，要实现尽量剔除非单一外加速度的作用，
只需对无人机飞行速度的凹凸性拐点进行判别即

可，最后一个拐点即为可计算状态的起始点。但为

了达到包含尽量多的观测数据的目的，则需进一步

对极点处的曲率进行判断，若该极点处的曲率未超

过阈值，则忽略该极点，直到找到曲率超过阈值的拐

点即为无人机可计算状态的起始点。

设表２中飞行速度离散数组为 ｓ，则曲率为

ｃｕｒ＝
ｓ″

［１＋（ｓ′）２］１５
（２）

式中　ｃｕｒ———ｓ离散数组的各点曲率
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将 ｓ用连续曲线连接后如图 ７所示。本文中考
虑到无人机采集风速的作业方案，无人机只需沿直

线飞行，速度变化不大，曲率阈值 Ｑｆ取为表 ２中第 ９

点最大曲率 ００４５３ｍ－１
（同图 ５原因，忽略第 ２点

曲率）的一半００２２６ｍ－１
。图 ７中距离当前点（第

２０点）最近的拐点为第 １３点，第 １３点处的曲率为
００１５５ｍ－１

，小于阈值 Ｑｆ。继续寻找其次近的拐点

第１２点的曲率为 ００１３５ｍ－１
，仍然小于阈值 Ｑｆ。

直到追溯到第 １０拐点的曲率为 ００３７７ｍ－１
，大于

阈值 Ｑｆ，此时可将第 １０点作为无人机可计算状态
的起始点 ｔｓ，同时第 １０点至第 ２０点的数据包含了
１０ｓ内的飞行状态，足够用以预测无人机的飞行状
态。

图 ７　实时连续速度

Ｆｉｇ．７　Ｒｅａｌｔｉｍｅｃｏｎｓｅｃｕｔｉｖｅｓｐｅｅｄ
　
１２５　无人机状态预测算法

综上所述，获取北斗实时观测值，将原始数据包

转换为直角坐标参数，并与时间量一起作为离散线

性系统输入量，建立飞行参数评估模型。对系统目

前状态的可预测性进行评估后，基于数据完备性和

尽量保持外加速度单一的准则下找到无人机现有观

测值中的可计算状态数列，然后基于最小二乘法采

用曲线拟合方式对无人机状态进行准确预测，计算

出地面站传感器的采集时刻 ｔｒ协同工作。地面站设
计的状态预测算法流程图如图８所示。

２　结果与讨论

２１　无人机状态预测结果
由已知飞行距离 Ｄ１依据算法预测未知状态 Ｔｒ。

由１２４节可知，图 ７中对 Ｄ１距离进行计算的有效
采样点是第 １０点到第 ２０点，基于最小二乘法对该
段数据 Ｄｍ进行拟合，该段曲线曲率小，变化平缓，另
外考虑到解算的实时性，对选择的拟合方式要求准

确且计算量小，选择傅里叶１阶（Ｆｏｕｒｉｅｒ １）拟合与
多项式２阶（Ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌ ２）拟合做比较，其中傅里
叶１阶拟合公式为

ｆ（ｘ）＝２５２－２４２２ｃｏｓ（００３２８２ｘ）＋
１１５６ｓｉｎ（００３２８２ｘ） （３）

图 ８　状态预测算法流程图

Ｆｉｇ．８　Ｓｔａｔｅｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ
　
多项式２阶拟合公式为
ｆ（ｘ）＝０１２７４ｘ２＋０３９３８ｘ＋９８４５ （４）

两种拟合方式的拟合优度参数如表３所示。

表 ３　两种拟合方式优度比较

Ｔａｂ．３　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｉｎｄｅｘｅｓｏｆｔｗｏｆｉｔｔｉｎｇｍｅｔｈｏｄｓ

类型 ＳＳＥ Ｒ２ Ｒ ＲＭＳＥ 待定系数个数

Ｆｏｕｒｉｅｒ １ ０１３２３ ０９９９６ ０９９９４ ０１３７５ ４

Ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌ ２０１３２８ ０９９９６ ０９９９５ ０１２８９ ３

　　由表３中可看出，两种拟合方式均能很好对 Ｄｍ
准确描述，拟合优度相差无几，但多项式２阶拟合的
方程系数比傅里叶１阶拟合要少。考虑到算法实现
的简洁与高效，选择多项式２阶拟合作为拟合方式，
式（４）也就是本次计算示例的具体表达形式。

利用式（４）对采样后 １０ｓ（２１～３０ｓ）的数据进
行预测，预测数据与随后由北斗定位系统实际获取

的数据如表４所示。
对预测数据与实际数据进行 Ｆ检测，假设两组

数据无显著差异，在可置信度为 ９９％水平时，无差
异的概率 Ｐ值为０９５６，Ｈ为零接受原假设，进一步
统计计算相关性，相似度系数为 ０９９８，可见利用状
态预测算法对无人机在状态２下可做出较准确的距
离预测。

２２　地面传感器风速最大值采样结果
风速最大值代表了所采集无人机风场在单个方

向出现最大强度，风速最大值的出现时刻则代表了

无人机风场作用在水稻冠层最有效的时间点，具有

重要的物理意义。

单个数据样本的风速属于连续变量，在不考虑

其他因素的影响下，风速最大值出现时刻理论上应

该处于无人机飞过采样传感器上方，即如果采样时

刻预测准确，在阈值为２５ｓ，采样时间持续５ｓ的情
况下，风速最大值出现时刻也应该是２５ｓ。
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　 表 ４　Ｔｒ预测值与实际测量值

Ｔａｂ．４　ＰｒｅｄｉｃｔｅｄｄａｔａａｎｄａｃｔｕａｌｄａｔａｏｆＴｒ

时间／ｓ ２１ ２２ ２３ ２４ ２５ ２６ ２７ ２８ ２９ ３０

预测距离／ｍ ２９５９２ ３２９１６ ３６４９５ ４０３２９ ４４４１７ ４８７６０ ５３３５８ ５８２１１ ６３３１９ ６８６８１

实际距离／ｍ ２９１２４ ３１７９４ ３５５４６ ３９３７８ ４３３５２ ４７４４６ ５１６１８ ５７８２１ ６３０２０ ６６００３

　　但考虑到影响风速最大值出现时刻的因素有一
些难以衡量的因素，如自然风经常改变风向，水稻冠

层参数参次不齐（密度、高度、植株柔韧性），无人机

在预测状态内受外加速度作用改变姿态等，风速最

大值出现的理论时刻不会聚焦在 ２５ｓ，应分布在
５ｓ采样时段的某个区域内。特别当本文的无人机
状态预测算法体现出作用时，风速最大值出现时刻

的分布应该聚集在一段较小的时间段内。

为验证无人机状态预测算法的可靠性，项目组

于２０１６年８月１７日在湖南武冈杂交水稻基地按照
算法进行了机 地传感器系统协同风速采集试验，试

验有效采集了１１组有效数据，对每组数据分别计算
Ｘ向、Ｙ向和 Ｚ向风速最大值在 ５ｓ内出现的时刻，
如表５所示。用以评价机 地传感器系统协同采集

方法对风速有效值获取时刻的预测准确性。

表 ５　风速最大值出现时刻
Ｔａｂ．５　Ｏｃｃｕｒｒｅｎｃｅｔｉｍｅｏｆｍａｘｉｍｕｍｗｉｎｄｓｐｅｅｄ

顺序
３向风速最大值出现时刻／ｓ 飞行参数

Ｘ向 Ｙ向 Ｚ向 速度／（ｍ·ｓ－１） 高度／ｍ

１ １７ １５ １３ ３０８９ ０８５２

２ ２８ ２０ ２２ ４８２７ １０２４

３ ３３ １８ ２５ ５９６９ １０７９

４ ２４ ２２ ３７ ５３５６ ０８９０

５ ３２ ２５ ３０ ８０５７ １１２７

６ ２５ １８ ２７ ７９２１ １２４２

７ ４６ ４６ ４７ ４０９０ ３０８０

８ ３３ ２７ ３８ ５５５５ ２２８２

９ ２４ １８ ２８ ７７０４ １７８５

１０ ３８ ３０ ３７ ７０４１ ２３８０

１１ ３４ ２８ ４２ ６５５９ １８１２

　　由表５中可看出，１１组采样数据的 ３向风速最
大值均出现在 ５ｓ以内，最大值成功采集率为
１００％。而２０１５年８月在同样地点，同样方式下项
目组未采用预测算法，直接用人工目视判断采样时

刻的最大值成功采集率仅有 ６３％，两者对比证明飞
行状态预测算法对采集时刻的预测在 ５ｓ范畴内可
靠有效。

２３　协同采样时刻统计规律分析
３向风速最大值出现时刻具有一定的统计规

律。

首先是３种方向风速最大值出现时刻具有一致
性，每个样本３种方向风速最大值出现的时刻相差

不超过１５ｓ。将影响风速最大值出现时刻的所有
因素综合为一个单因素，对 ３向样本数据做方差分
析，检验总体均值是否相等，每个样本作为 １个水
平，给定显著性水平为００５，计算方差如表６所示。

表 ６　计算方差

Ｔａｂ．６　Ｏｎｅｗａｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｖａｒｉａｎｃｅｓ

方差来源 平方和 自由度 ＲＭＳＥ Ｆ Ｐ

因子影响 ３２９５２ ２ １６４７５８ ２１１ ０１３９

随机误差 ２３４３４５ ３０ ０７８１１５

总和　　 ２６７２９７ ３２

　　由表 ６可知，Ｐ值为 ０１３９，大于显著性水平
００５，接受总体均值相等假设，可认为３向风速最大
值出现时刻总体没有显著区别，３个方向的风速强
度变化具有时间一致性。

其次，Ｘ、Ｙ、Ｚ方向风速最大值出现时刻标准差
分别为０７９、０８７、０９８ｓ，表 ５中 Ｘ、Ｙ、Ｚ方向风速
最大值出现时刻均值分别为 ３０３６、２４２７、３１４５ｓ，
３向风速最大值出现时刻与各自均值的偏离程度不
足１ｓ，说明３向风速最大值出现时刻在 ５ｓ采样范
围内具有较明显的区域性。且 Ｘ向集中在 ２５～
３５ｓ区域内，Ｙ向集中在１７～２７ｓ区域内，Ｚ向集
中在２５～３５ｓ区域内，这与 ２２节理论分析的结
论“风速最大值出现时刻的分布应该聚集在一段较

小的时间段内”保持一致，同时证明了无人机状态

预测算法的准确性。

最后是 Ｙ向风速最大值出现时刻总体来看明
显滞后于 Ｘ向与 Ｚ向，Ｘ向与 Ｚ向则没有明显区
别。这是由传感器网络布置的位置及冠层风场方向

造成的，在无人机飞行方向上，Ｙ向叶轮位置较 Ｘ向
与 Ｚ向靠后，Ｘ向与 Ｚ向叶轮位置平行。Ｙ向风速
方向与无人机飞行方向垂直，风力沿水稻冠层散布

时会出现时滞。

３　结论

（１）无人机田间作业飞行状态在单一加速度状
态下具有可预测性，且能确定可计算状态的起始点

位置，用以实时预测地面风速传感器工作时间点，协

同无人机飞行状态同步采样。

（２）采用本文的状态评估与预测方法，无人机
田间作业时飞行状态预测数据与实际观测数据在可
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置信度为９９％水平时，无差异的概率 Ｐ值为０９５６，相
似度系数为０９９８，可以做出较准确的评估与预测。

（３）采集３向风速最大值出现时刻具有一致性
的假设在可置信度为９５％的水平时，总体均值相等

的概率为０１３９，没有显著差别。Ｘ、Ｙ、Ｚ向风速最
大值出现时刻标准差分别为 ０７９、０８７、０９８ｓ，说
明３向风速最大值出现时刻在 ５ｓ采样范围内具有
较明显的区域性，验证了系统采样时刻的准确性。
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