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基于无人机遥感技术的玉米种植信息提取方法研究
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摘要：使用无人机遥感试验获取的可见光图像研究拔节期玉米种植信息提取方法。首先确定感兴趣区地物种类，

包括：玉米、小麦、向日葵、树苗和裸地；然后分别统计计算 ５类地物的 ２７项纹理特征，比较各类地物特征的种内变

异系数和与玉米的相对差异系数，选出适宜提取玉米种植信息的特征。经过分析发现，仅用一个特征参数难以准

确提取玉米种植信息，需要各特征组合分层分类提取玉米信息。最后确定绿色均值、蓝色协同性和纹理低通植被

指数 ＴＬＶＩ为玉米种植信息提取特征。经过对初步提取结果的分析，发现分类后的小麦地和树苗地中仍残留有与

玉米区特征相同的斑块，玉米地中有与非玉米区特征相同的斑块，结合两种斑块各自形状面积分布的独特性，分别

实现残留斑块去除和玉米地错分斑块保留，完成玉米种植信息提取。选取与感兴趣区影像同时期不同区域的两幅

影像进行方法验证，结果表明：该方法对玉米种植信息提取有较好效果，面积提取误差在 ２０％以内，对用无人机可

见光遥感影像进行玉米种植信息提取具有一定的适用性。
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　　引言

我国玉米种植面积达 ０２亿 ｈｍ２，已成为粮食、
饲料、工业原料和出口商品等多用途作物，玉米产量

不仅关系到中国粮食安全，还影响玉米产业的经济

效益
［１－３］

。准确获取玉米种植面积及其空间分布，

对实现玉米田间精准化管理，优化玉米种植空间格

局，获取玉米最大产出比有着重要意义
［４－５］

。目前，

获取作物种植信息的方法主要有人工法和遥感

法
［６］
。人工法靠人工统计玉米种植信息，费时费

力，效率低下。遥感法是根据遥感影像中玉米与其

它非玉米地块在各个特征变量的差异，获取玉米种

植信息的方法
［７］
。常用的遥感分类法是利用卫星

遥感技术进行种植分类，该方法存在成本高、作业周

期长等缺点。

无人机遥感技术具有数据获取平台易建、成本

低、体积和质量小、操作简便、灵活性高、作业周期短

等特点，可实现对田间每一操作单元地物种植信息

快速精准获取，在精准农业信息获取方面大有用

处
［８－１３］

。如 ＳＵＺＵＫＩ等［１４］
成功研制了可搭载可见

光和近红外相机的无人机系统，能够自动获取大面

积的多光谱图和提取图中植被指数；ＴＯＲＲＥＳ
ＳＡＮＣＨＥＺ等［１５］

利用高分辨率无人机遥感图像采用

面向对象法，实现了非草本作物的田间杂草识别；

ＧＡＲＣＩＡＲＵＩＺ等［１６］
使用无人机遥感影像对植被黄

龙病进行监测；ＭＩＴＣＨ等［１７］
使用无人机低空拍摄

可见光影像，基于植被的光谱和纹理信息对影像中

的植被进行分类。

考虑到无人机搭载传感器的适用性和成本等原

因，对仅含可见光波段无人机遥感影像的使用更广

泛
［１８－２４］

。因此本文针对仅含可见光波段的无人机

影像，开展玉米种植信息提取方法研究，以期获取一

种能够快速有效提取玉米种植信息的方法，扩大无

人机遥感的应用范围，促进无人机遥感的定量应用。

１　数据来源

１１　研究区域概况
内蒙古自治区巴彦淖尔市磴口县补隆淖尔镇坝

楞村（１０７０４°Ｅ、４０４１°Ｎ）地处河套灌区内，属温带
大陆性季风气候。冬季寒冷漫长，春季短暂，夏季炎

热少雨，日照充足，热量丰富、昼夜温差大。作物种

植制度为一年一熟，种植的农作物主要是春小麦、春

玉米、向日葵。一般 ４月 １０日左右完成春小麦播
种，同年８月１０日左右收获完毕；４月 ２７日左右完
成春玉米播种，同年 ９月 ７日左右收获；６月 １０日
左右完成向日葵播种，同年１０月１０日左右收获。

１２　数据获取
本研究数据于２０１５年６月２７日在内蒙古自治

区磴口县补隆淖尔镇坝楞村二社由固定翼无人机遥

感试验获得。采用北京天宇创通科技有限公司生产

的 Ｔ ＥＺ（特易飞）固定翼无人机系统，采用弹射方
式起飞，伞降方式降落，该机翼展达 １８ｍ，机身长
达０８ｍ，起飞质量４ｋｇ；搭载 ＳｏｎｙＡ５１００非测绘数
码相机，设置相机快门速度 １／１２５０ｓ，感光度为 ２００
（根据天气状况设置），全景对焦，与无人机飞控相

连。６月２７日，天气晴好，地面风速小于 ４级，适于
航拍。试验设计飞行航高 ３９０ｍ，航线 １２条，总航
线４８ｋｍ，航向重叠度 ７０％，旁向重叠度 ６５％；航拍
获取区域及附近地区５２０幅图片。
１３　数据处理

航空影像通过 ＡｇｉｓｏｆｔＰｈｏｔｏＳｃａｎ软件进行影像
快速拼接，整个工作流程由软件自动完成。首先

ＡｇｉｓｏｆｔＰｈｏｔｏＳｃａｎ利用 ＰＯＳ数据通过寻找同名点的
方法完成数据定向及点云提取，然后通过地面控制

点 ＧＣＰ数据进行点云数据的几何校正及地理信息
配准，最终经过立体建模、赋予纹理，获取符合《数

字航空摄影测量空中三角测量规范》中对 １∶１００００
平地平面精度要求的图像

［２５－２６］
。拼接结果真彩色

图像见图 １ａ。通过目视分析原始图像和地面调查
的数据，确定无人机遥感试验获取到了拔节期玉米、

灌浆期小麦、幼苗期向日葵、树苗和裸地的图像。

感兴趣区域真彩色图像见图 １ｂ。图像空间分
辨率为 ０１ｍ，以 ＪＰＧ格式存储；图像存储了地物
红、绿、蓝３种色彩的灰度信息，每种色彩含 ８位字
节信息，数值范围０～２５５。

２　玉米种植信息提取方法

２１　感兴趣区域图像中地物特征分析
通过对感兴趣区域图像的纹理特征分析，评选

出能够提取出玉米种植信息的特征参数，为最终提

取玉米种植信息提供依据。

２１１　单特征统计分析与选取
本研究使用的 ＪＰＧ图像在光谱特征方面只能

提供红、绿、蓝３个波段的灰度信息，不能提供其他
光谱信息，如近红外波段、热红外波段和短波红外波

段等灰度信息；但通过不同纹理滤波处理可得到图

像各方面的纹理特征。不同纹理滤波处理对图像各

纹理特征有增强的作用，对玉米种植信息提取有帮

助。因此本研究分别对图像进行二阶概率统计滤波

和卷积低通滤波
［２７］
，得到红、绿、蓝 ３个波段各自的

均值、方差、协同性、对比度、相异性、信息熵、二阶

矩、相关性、低通灰度等共 ２７项纹理特征。数据处
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图 １　感兴趣区域选择

Ｆｉｇ．１　Ｒｅｇｉｏｎｓｅｌｅｃｔｉｏｎｏｆｉｎｔｅｒｅｓｔ
　

理软件使用 ＥＮＶＩ５１，二阶概率滤波的窗口设置为
７×７，空间相关性矩阵 Ｘ和 Ｙ的变换量分别为 １和
１；卷积低通滤波窗口设置为７×７。

通过对图１ｂ所示感兴趣区域影像的观察，可知
感兴趣区域包括相对较多的玉米地块、小麦地块、裸

地地块以及相对较少的向日葵地块和树苗地块。为

了使感兴趣区域地物的纹理信息统计更具代表性，

选取不同地物的样区时，应该尽可能使各地物样区

均匀分布于整个感兴趣区域。使用 ＥＮＶＩ５１软件
中的统计功能，在感兴趣区中选择玉米样区 ４０个，
裸地样区６０个，小麦样区２４个，向日葵样区 １２个，
树苗样区７个作为样本，统计２７项纹理特征参数的
均值、方差；根据均值和方差计算得到变异系数；根

据玉米和非玉米地物的各项特征参数的均值计算得

到与玉米的差异。其中变异系数和与玉米差异的计

算，参照文献［２８］中倒伏玉米和正常玉米纹理特征
的变异系数和相对差异的计算方法，计算结果见

表１。
表１统计了地物各项特征的变异系数以及与玉

米的差异系数，其中，变异系数反映地物种内各项特

征值的离散程度，离散程度越小说明该特征就越有

可能成为该地物区别于其他地物的独有特征；与玉

米的相对差异系数反映非玉米地物与玉米之间该特

征的差异性，差异系数越大越容易区分玉米与非玉

米地物。通过分析发现，各项特征的变异系数和与

玉米的差异系数有很大不同：在玉米区，特征变异系

数最小为１７２６％，最大为１６８％；裸地区，特征变异
系数最小为 １２７４％，最大为 ２５１５８％；向日葵区，
特征变异系数最小为９２％，最大为 １９５８３％；小麦
区，特征变异系数最小为 ５２６％，最大为 １３３３３％；
树苗区，特征变异系数最小为 １６４６％，最大为
１７８２６％。玉米和裸地各项特征的相对差异系数最
小值为 ２５％，最大为 １３７８５％；玉米和向日葵各项

特征的相对差异系数最小值为 ３８５％，最大为
１１１７４％；玉米和小麦各项特征的相对差异系数最
小值为５８％，最大为２０９５２％；玉米与树苗各项特
征的相对差异系数最小值为 ４％，最大为 ３０１２％。
获取的２７项特征参数，部分特征弱化了图像中玉米
与其他地物之间的差异，因此，并不是所有的新特征

都能增强玉米与其他地物之间的差异。

不同地物在某一特征的数值范围内可能存在重

叠区，能提取玉米种植信息的特征在玉米和非玉米

地物之间不存在重叠区或存在很小重叠区。根据

表１中各地物的变异系数和与玉米差异系数的计算
过程得知，这两个参数能够反映各地物在不同特征

数值范围内重叠区的大小，能够提取玉米种植信息

的特征需要具有较小的变异系数和较大的与玉米相

对差异系数。因此，本研究对玉米种植信息提取特

征选取原则为：具有较小的变异系数和较大的与玉

米相对差异系数。具体过程：首先根据玉米和裸地

的２７项特征变异系数值排序，分别选取两地物变异
系数小的１０项特征并进行对比，确定两地物变异系
数都小的特征，接着再根据裸地与玉米的相对差异

系数进行排序，选取相对差异大的特征，最后得到

６项可以区分玉米和裸地的特征。接下来以同样的
方式选取可以区分玉米与向日葵、玉米与小麦、玉米

与树苗的特征，最后得到 ２项可区分玉米和向日葵
的特征，３项可区分玉米和小麦的特征，没有得到可
以区分玉米与树苗的特征。

对单个特征的变异系数和与玉米相对差异系数

排序评选，得到６项可以区分玉米和裸地的特征：红
色均值、绿色均值、蓝色均值、低通红色灰度、低通绿

色灰度、低通蓝色灰度；２项区分玉米和向日葵的特
征：绿色均值和低通绿色灰度；３项区分玉米和小麦
的特征：红色协同性、绿色协同性、蓝色协同性；绿色

均值和低通绿色灰度都能区分图中的玉米和裸地、
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　　 表 １　几种地物变异系数和与玉米差异系数
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指标

玉米 裸地 向日葵 小麦 树苗

变异

系数

变异

系数

与玉米差

异系数

变异

系数

与玉米差

异系数

变异

系数

与玉米差异

系数

变异

系数

与玉米差

异系数

红色均值 ２８５７ １２９１ １３７８５ １６３２ ３５７９ １１５３ １２５２ ２１０７ ３０１２

红色方差 １４４５３ ２４７１９ ３０４７ １２３２６ ６７９７ １１５３８ ８９８４ ９２１４ ９３７

红色协同性 ３０３６ ３０００ ２５００ ４０００ １９６４ １３７９ ５５３６ ３０７７ ７１４

红色对比度 １３１９８ ２３９５７ ２４２９ １０９１３ １０４０５ １１０７１ ８８６６ ８５６６ １８２２

红色相异性 ５７６６ １０５１９ ３０６３ ５４５５ ４８６５ ９２３１ ７６５８ ４７２４ １４４１

红色信息熵 ２１８９ ５２９４ ２９５９ １７５８ ７６９ ７９３７ ６２７２ １９４４ ６５１

红色二阶矩 ５０００ ６７５０ ８１８２ ４４４４ １８１８ ４２１９ １９０９１ ５２６３ １３６４

红色相关性 １６１５４ １２７７８ ３８４６ １８４００ ３８５ １００００ ８８４６ １７８２６ １１５４

绿色均值 １７２６ １３２８ ８９９２ ９２０ ４１７８ ５２６ ５９７ １７５８ １３０９

绿色方差 １４４０３ ２５１５８ ２９１０ １２２３２ ６７１６ １２５００ ９１０４ ９２６２ １１１９

绿色协同性 ３０３６ ３１４３ ２５００ ４０９１ ２１４３ １３６４ ５７１４ ３１３７ ８９３

绿色对比度 １３１２７ ２４４００ ２２７８ １０８６８ １０４６３ １１９２３ ８９９６ ８６１３ １９６９

绿色相异性 ５７８９ １０６３３ ３０７０ ５４４４ ４８２５ １００００ ７８９５ ４６５６ １４９１

绿色信息熵 ２１７６ ５２０７ ２８８２ １６９４ ７６５ ８４７５ ６５２６ １８６８ ７０６

绿色二阶矩 ５０００ ６７５０ ８１８２ ４４４４ １８１８ ４２４２ ２００００ ５２６３ １３６４

绿色相关性 １６８００ １３１４３ ４０００ １９１６７ ４００ ９８０４ １０４００ １７０８３ ４００

蓝色均值 ２３４３ １８２８ １２４２２ １５２６ ３７２７ ６２６ ９２３ １７０３ １０３８

蓝色方差 １４６２１ ２５３８５ ２８２８ １２１０３ ７３７９ １３３３３ ９１７２ ９１８８ １０３４

蓝色协同性 ３０９１ ３１８８ ２５４５ ４０４８ ２３６４ １３７９ ５８１８ ３２００ ９０９

蓝色对比度 １３２７４ ２４５４１ ２２４２ １０７５６ １１１７４ １２２２２ ９０３９ ８５８９ １８５１

蓝色相异性 ５７９８ １０６０２ ３０２５ ５３８９ ５１２６ １００００ ７８９９ ４６３２ １４２９

蓝色信息熵 ２０８１ ５２０３ ２８９０ １６１３ ７５１ ８３６１ ６４７４ １８４８ ６３６

蓝色二阶矩 ４７６２ ６９２３ ８５７１ ３８８９ １４２９ ４３０８ ２０９５２ ５５５６ １４２９

蓝色相关性 １６８００ １３１４３ ４０００ １９５８３ ４００ １０４０８ ９６００ １７８２６ ８００

低通红色灰度 ２７７９ １２７４ １３２９９ １５９７ ３４８７ １０９９ １２０８ ２０１２ ２９２１

低通绿色灰度 １７８６ １３３２ ８７５９ ９３７ ４０６６ ５３０ ５８０ １７１０ １２８４

低通蓝色灰度 ２２５８ １８１１ １１９８９ １４７１ ３５８０ ６２０ ８８０ １６４６ １００８

玉米和向日葵，分析两特征在玉米、裸地、向日葵的

变异系数和相对差异系数，绿色均值在三地物的变

异系数（１７２６％，１３２８％，９２％）略小于低通绿色
灰度的（１７８６％，１３３２％，９３７％）；与玉米相对差
异系数方面，绿色均值的（８９９２％，４１７８％）略大
于低通绿色灰度的（８７５９％，４０６６％）；因此绿色
均值可以作为区分玉米和裸地、向日葵的特征。红

色协同性、绿色协同性、蓝色协同性都可以区分玉米

与小麦，对比玉米和小麦在三特征的变异系数，蓝色

协同性（３０９１％，１３７９％）、绿色协同性（３０３６％，
１３６４％）、红色协同性（３０３６％，１３７９％）的差异
不大；与玉米相对差异系数方面，蓝色协同性的

５８１８％大于绿色协同性的 ５７１４％和红色协同性
的 ５５３６％，因此可选蓝色协同性作为区分玉米和
小麦的特征。

２１２　模型特征的构建
通过变异系数和与玉米相对差异系数排序评

选，得到了可以区分玉米和裸地、玉米和向日葵、

玉米和小麦的特征，但没得到可区分玉米和树苗

的特征。经过分析发现区分玉米和裸地、玉米和

向日葵、玉米和小麦的特征都是单个的，而非几个

特征组合的模型。对植被指数的研究得知，多个

图像特征组合有增强图像的作用，对分类及作物

种植信息提取有帮助。基于图像多特征组合的这

一特点，本研究拟采用多个特征组合的方式，构建

一个可以区分玉米和树苗的特征。组合图像特征

进行地物分类，不但要考虑特征与地物间的关系，

还要考虑到组合特征之间的关系，为了更清楚反

映多特征组合实现分类的这两层关系，需要构建

以特征值为坐标，以作物类别为表示量的散点图。

以低通滤波红色灰度值为横坐标，以低通滤波蓝

色灰度值为纵坐标，构建树苗和玉米的散点图，见

图 ２。
通过对图 ２的分析，发现玉米和树苗的散点在

以低通滤波红色灰度值为横坐标、低通滤波蓝色灰

度值为纵坐标的二维坐标系里的分布存在明显的分
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图 ２　玉米、树苗散点图

Ｆｉｇ．２　Ｓｃａｔｔｅｒｄｉａｇｒａｍｏｆｍａｉｚｅａｎｄｓａｐｌｉｎｇ
　
界线。树苗的散点基本位于分界线的左上侧，玉米

的散点基本位于分界线的右下侧，因此，可以确定散

点图中的分界线就是可以区分玉米与树苗的特征。

接下来，找出分界线附近分布的树苗和玉米散点，根

　　

据散点分布坐标值进行一次线性拟合，可得到分界

线的函数表达式即为区分玉米与小麦的特征。分界

函数线性拟合见图３。通过对边界附近散点进行线
性拟合得到边界函数

ｙ＝０７８５１ｘ＋４７３６６ （１）
式中　ｘ———低通滤波后图像红色波段灰度

ｙ———低通滤波后图像蓝色波段灰度
因此，根据边界函数表达式参考植物植被指数

的构建方式可以构建区分玉米和树苗的纹理低通植

被指数

ＴＬＶＩ＝Ｂ２－０７８５１Ｂ１－４７３６６ （２）
式中　Ｂ１———低通滤波后图像红色波段灰度

Ｂ２———低通滤波后图像蓝色波段灰度

图 ３　玉米、树苗区分特征的构建

Ｆｉｇ．３　Ｆｅａｔｕｒｅｓｔｏｄｉｓｔｉｎｇｕｉｓｈｍａｉｚｅａｎｄｓａｐｌｉｎｇ
　

２１３　特征选择结果
综合２１１节和 ２１２节的研究结果，可以确

定感兴趣区域玉米种植信息提取特征：绿色均值区

分区域内玉米和裸地、向日葵的特征；蓝色协同性区

分区域内玉米和小麦的特征；纹理低通植被指数

ＴＬＶＩ区分感兴趣区域内玉米和树苗的特征。感兴
趣区域共 ５类地物，３项特征分离出 ４类非玉米地
物，可实现感兴趣区域玉米种植信息提取。

２２　玉米种植信息提取

根据玉米种植信息提取特征选择的结果，本研

究采用特征组合分层分类法实现玉米种植信息提

取。具体操作流程见图４。
由图 ４可知特征组合分层分类法的具体操作

为：根据得到的３个特征，把玉米种植信息提取过程
分为３层，第１层根据绿色均值阈值分离出感兴趣
区域裸地和向日葵的信息，第 ２层根据蓝色协同性
阈值分离出感兴趣区域小麦的信息，第 ３层根据
ＴＬＶＩ阈值分离出感兴趣区域树苗信息；最后将每层
操作结果以掩膜的形式进行叠加得到玉米种植信息

提取初步结果。由于玉米和其他非玉米地物在各自

特征范围内有小部分重合，用阈值分离非玉米地物

时，有小部分非玉米地物信息被保留下来在图中形

图 ４　玉米种植信息提取流程图

Ｆｉｇ．４　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｍａｉｚｅｐｌａｎｔｉｎｇｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ
　
成小斑块，需要对其进行排除；同样由于玉米和其他

非玉米地物在各自特征范围内有小部分重合，用阈

值分离非玉米地物时，会把玉米地中小部分玉米信

息分离出去，而造成提取的玉米地块中有非玉米特

征的小斑块，需要提取这部分斑块并保留成玉米的

特征，完成玉米种植信息最终提取。
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２２１　特征阈值确定
特征的阈值是通过地物特征统计差异表和特征

的像元直方图进行确定。玉米和几类非玉米地物的

特征值统计差异见表 ２，几类特征值的像元直方图
见图５。

表 ２　玉米与非玉米地物特征像元分布差异

Ｔａｂ．２　Ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｏｆｍｅａｎｏｆｇｒｅｅｎａｎｄｐｉｘｅｌｖａｌｕｅ

ｂｅｔｗｅｅｎｍａｉｚｅ，ｂａｒｅｌａｎｄａｎｄｓｕｎｆｌｏｗｅｒ

各类地物
绿色均值 蓝色协同性

均值 标准差 均值 标准差

玉米 １４０７ １４２ ０５９ ０１１

向日葵 ２１４４ １２２

裸地 ２９４１ ３５２

小麦 ０８８ ００９

树苗

　　根据表２可确定各特征阈值大致范围：绿色均
值阈值大致为１６～２０；蓝色协同性阈值大致为 ０７～
０８。确定特征阈值的大致范围后，可根据特征的像
元直方图在大致范围内的波谷点像元值进一步确定

阈值。

根据表 ２和图 ５确定各特征阈值：绿色均值阈
值为１８，即绿色均值大于 １８的像素点为裸地或者
向日葵，应当分离，保留绿色均值小于１８的像素点；
蓝色协同性阈值为０７２，即蓝色协同性值大于 ０７２
的像素点为小麦，应当分离，保留蓝色协同性小于

０７２的像素点。ＴＬＶＩ是根据玉米和树苗的散点分
界线得到的，因此可以确定 ＴＬＶＩ的阈值为零，即
ＴＬＶＩ值大于零的像素点为树苗，应当分离，保留
ＴＬＶＩ值小于零的像素点。

图 ５　各特征统计直方图

Ｆｉｇ．５　Ｈｉｓｔｏｇｒａｍｓｏｆｅａｃｈｆｅａｔｕｒｅ
　

２２２　残留斑块去除及错分斑块保留
初步提取的玉米地错分小斑块、非玉米地残留

小斑块如图６所示。由图６ａ和图６ｂ可知初步提取
的玉米地块面积大，形状复杂，残留斑块面积小，形

状简单，可根据两者的这一差异对残留斑块进行分

离。具体方法：首先，在 ＥＮＶＩ５１中将玉米地块和
残留小斑块，以像元值范围为条件生成一个感兴趣

特征区域；然后，将感兴趣特征区域转换成面状矢量

数据并求出每个面状矢量数据的面积；最后，分析残

留小斑块和提取玉米地块的面积大小，可以得出，提

取的玉米地块面积较大，残留小斑块面积普遍较小，

可以通过面积大小对小斑块进行排除，而完成残留

小斑块的去除。再由图 ６ａ得知玉米地中错分斑块
面积小且相互独立封闭于玉米地块内部，可根据错

分斑块这一特征与操作后非玉米地块实现分离。具

体方法：首先，在 ＥＮＶＩ５１中将非玉米地块和错分
斑块，以像元值范围为条件生成一个感兴趣特征区

域；然后，将感兴趣特征区域转换成面状矢量数据并

求出每个面状矢量数据的面积；最后，分析提取的错

分小斑块和非玉米地块的面积大小，可以得出，提取

的非玉米地块面积较大，错分小斑块面积普遍较小，

因此可以通过面积大小对错分小斑块进行保留，并

与初步提取玉米地块叠加得到玉米种植面积提取的

最终结果。

图 ６　玉米种植信息提取局部结果

Ｆｉｇ．６　Ｐａｒｔｉａｌｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｍａｉｚｅｐｌａｎｔｉｎｇ

ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ
　

３　玉米种植信息提取结果与验证

３１　玉米种植信息提取结果与分析
分别使用目视解译和基于特征组合分层分类法

提取玉米种植信息；以目视解译提取的玉米种植信

息作为实测值检验特征组合分层分类法的精度。目
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视解译玉米种植信息提取法，根据地面调查数据和

ＪＰＧ图像中玉米的特征勾画出图中所有玉米的分布
与面积。感兴趣区域内玉米的长势存在梯度性，有

的地块已完全被玉米覆盖，有的地块基本看不到玉

米特征，有的地块一半被玉米覆盖一半看不出玉米

的特征。针对感兴趣区域玉米生长的现状，需要结

合调查数据和图像所呈现的玉米客观状态对感兴趣

区域进行目视解译。玉米种植信息的目视解译、特

征组合分层分类初步提取结果和最终提取结果见

图７。

图 ７　感兴趣区域提取结果

Ｆｉｇ．７　Ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｉｎｔｅｒｅｓｔｒｅｇｉｏｎ
　

　　对比图７ａ、图７ｂ和图 ７ｃ发现提取出的玉米在
感兴趣区域分布位置基本相同，说明基于特征组合

分层分类提取玉米的方法能够较准确定位感兴趣区

域玉米种植地块的分布。分别统计目视解译、特征

组合分层分类初步提取结果和最终提取结果的玉米

种植面积，并以目视解译结果为实测值对初步提取

和最终提取结果进行精度评价。

目视解译获取感兴趣区域玉米的种植面积为

７６８５５ｍ２，没有小斑块保留初步提取玉米地块面积
为６０８９５ｍ２，特征参数组合最终提取玉米地块面积
为 ７０８５９ｍ２。以目视解译数据作为标准对特征参
数组合玉米种植信息提取方法进行评价，得到玉米

最终提取误差为 ８％，玉米初步提取误差为 ２１％。
由此可见，玉米地小斑块保留方法能够显著降低玉

米地面积提取误差。

３２　方法验证
上述研究结果表明，针对 ＪＰＧ可见光图像的玉

米种植信息提取，采用特征组合分层分类法能达到

一定的精度。为了验证该方法的适用性与可靠性，

本文随机选择感兴趣区域外的两个区影像作为验证

数据，用与感兴趣区域同样的方法进行玉米种植信

息提取及精度评价。两验证区域的目视解译结果以

及基于特征组合分层分类提取最终结果如图８、９所
示。

图 ８　验证区域 １

Ｆｉｇ．８　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｒｅｇｉｏｎ１
　

　　对比研究两验证区的目视解译结果和基于特征
组合分层分类提取结果，可以发现基于特征组合分

层分类法提取玉米分布位置和目视解译提取玉米分

布位置基本相同，说明基于特征参数组合玉米种植

信息提取方法能够较精确定位玉米地分布。分别统

计两验证区目视解译、特征组合分层分类最终提取

结果的玉米种植面积。并以目视解译结果为实测值

对最终提取结果进行精度评价。

验证区域１和验证区域２玉米地块目视解译面

积分别为１２９７８９３ｍ２和 ５７６８４７ｍ２，基于特征组
合分层分类法提取面积分别为 １０８６８０４ｍ２ 和
４９６１９５ｍ２，提取误差分别为 １６２６％和 １３９８％。
两验证区玉米地块面积的提取误差总体在 ２０％以
内，面积提取误差较小。因此基于以上试验及验证

结果，认为特征组合分层分类结合残留小斑块去除

和错分小斑块保留方法基本适用于无人机可见光遥

感图像玉米种植信息提取，操作较简单，提取误差较

小。
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图 ９　验证区域 ２

Ｆｉｇ．９　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｒｅｇｉｏｎ２
　

４　结论

（１）通过比较各地物在不同特征下的变异系数
和与玉米相对差异系数确定了玉米种植信息提取的

两个单特征：绿色均值和蓝色协同性；利用地物在不

同波段组合坐标系下的散点分布特征构建了玉米种

植信息提取模型特征 ＴＬＶＩ；以两个单特征和一个模
型特征相组合分层分类方式实现玉米种植信息的初

步提取。

（２）图像特征组合分层分类提取玉米种植信
息的方法，综合利用了不同地物在不同特征下与

玉米的差异性，通过设定阈值对图中的非玉米地

物进行逐一分离，能够较准确的定位玉米地块大

致分布。

　　（３）根据初步提取结果中非玉米地残留斑块与
提取的玉米地块在面积大小方面的差异，对残留斑

块进行去除，实现玉米种植信息提取的后续处理；根

据玉米地中被错误分离斑块独立封闭且面积小的特

征，实现错分玉米斑块与非玉米地块间的分离，保留

错分斑块并与初步提取的玉米地块叠加完成玉米种

植信息最终提取。该方法简单有效，降低了玉米种

植面积提取误差。

（４）图像特征组合分层分类结合残留小斑块去
除和错分小斑块保留的方法，除了能较精确定位玉

米地块的分布，还可以较准确提取出玉米种植地块

的面积，面积提取误差总体可以控制在 ２０％以内。
表明该方法在仅有可见光波段的无人机影像中，对

玉米种植信息提取具有参考价值。
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