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基于深度学习和高斯过程回归的玉米冠下
视觉导航路径提取方法
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摘要： 面对田间作业过程中大型机器机动性差及复杂场景下导航路径拟合精度差的问题，提出一种基于深度学习

和高斯过程回归的玉米冠层下导航路径提取方法。 首先，基于四足机器人采集玉米冠下作物行图像，对 Ｍａｓｋ
Ｒ ＣＮＮ 实例分割方法进行改进，在特征融合网络引入简化路径增强特征金字塔网络（ Ｓｉｍｐｌｅ ｐａｔｈ ａｇｇｒｅｇａｔｉｏｎ
ｎｅｔｗｏｒｋ， Ｓｉｍｐｌｅ ＰＡＮ），通过增加自底向上的路径增强模块和特征融合操作模块，提高图像上下文特征的融合能

力。 其次，以模型识别的冠下作物行目标为基础构建两侧区域分界线，计算可通行区域两侧下垂叶片的分布情况，
优化基于加权平均的导航路径算法。 对高斯过程回归（Ｇａｕｓｓｉａｎ ｐｒｏｃｅｓｓ ｒｅｇｒｅｓｓｉｏｎ， ＧＰＲ）算法进行改进，添加

ＤｏｔＰｒｏｄｕｃｔ 线性核对曲线拟合进行优化，优化 ＧＰＲ 方法的直线拟合效果。 最后，在验证集上进行导航路径识别，计
算不同方法拟合导航路径的平均偏差。 试验结果表明，该算法能够适应玉米田中叶片遮挡根茎的情况，优化的

Ｍａｓｋ Ｒ ＣＮＮ 模型具备更高的冠下目标分割精度，基于改进 ＧＰＲ 算法拟合的导航线平均偏差为 ０. ７ 像素，处理一

帧分辨率为 １ ２８０ 像素 × ７２０ 像素的图像平均耗时为 ２２７ ｍｓ，该算法能提供在玉米冠层下具备一定避障能力的导航

路径，满足导航实时性和准确性的要求。 结果可为田间智能农业装备的导航算法研究提供技术与理论支撑。
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