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基于改进ＰＳＯＳＶＭ的生产线分拣机器人

罐装食品识别方法
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摘要：目的：解决现有食品生产线分拣机器人目标识别方

法存在的准确率差和效率低等问题。方法：在对基于双

目视觉食品分拣系统进行分析的基础上，提出了一种将

改进的粒子群算法和支持向量机相结合用于食品分拣机

器人的目标识别。通过改进粒子群算法寻优支持向量机

参数，获得优化的支持向量机分类模型，对全局特征和局

部特征分别进行分类器训练，动态分配特征权重系数，得

到最佳识别率。通过试验分析所提方法的性能，验证其

可行性。结果：与常规方法相比，所提方法在食品分拣机

器人的目标识别中具有较高的识别精度和效率，准确率

为９９．５０％，平均识别时间为０．０４８ｓ，满足机器人的分拣

需要。结论：所提方法能有效识别罐装食品，提高了分拣

机器人分拣准确率和效率。

关键词：食品生产线；分拣机器人；目标识别；粒子群算

法；支持向量机
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“中国制造２０２５”和“工业４．０”的提出，推动了智能制

造不断向前发展，制造型企业对工业机器人的智能化要

求也越来越高［１］。Ｄｅｌｔａ机器人凭借速度快、精度高等优

点在食品生产领域得到了广泛应用，而目标识别是机器

人技术领域的热点研究问题。传统目标识别方法无法提

取目标深度特征，识别准确率较低［２］。

近年来，机器人目标识别技术研究主要集中在支持

向量机和卷积神经网络等方法上［３－６］，在食品生产线中

的应用较少。王成军等［７］对基于机器视觉技术的分拣机

器人的研究进行了综述，指出现有的识别方法耗时长，难

以实现准确、高效分拣目标。融合５Ｇ和深度学习的机器

视觉将成为未来的发展方向。伍锡如等［８］提出了一种用

于工业分拣机器人识别和定位的深度学习方法，其定位

误差＜０．８ｍｍ，最快识别速度可达０．０４９ｓ／个，在试验环

境中识别精度可保持在９８％以上。王银明等
［９］提出了一

种能识别异物缺陷和折痕缺陷的分拣系统，识别率达

９８
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９５．００％，能准确有效地分拣出单片火腿，分拣成功率达

９８．００％，筛选效率为１６０包／ｍｉｎ。王新龙等
［１０］将分类特

征提取与深度学习相结合用于食品品质识别。所提模型

识别精度相比于常规方法提高了１４．００％左右，可提高食品

品质识别精度。虽然上述方法可以实现食品的目标检测，但

在实际应用中识别的准确性和效率还有待进一步提高。

研究 拟 提 出 将 改 进 的 粒 子 群 （ｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍ

ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，ＰＳＯ）算法与支持向量机（ｓｕｐｐｏｒｔｖｅｃｔｏｒ

ｍａｃｈｉｎｅ，ＳＶＭ）相结合用于食品分拣机器人的目标识别。

通过改进ＰＳＯ算法寻优ＳＶＭ 参数，对全局特征和局部

特征分别进行分类器训练并结合，通过试验进行验证，以

期为机器人技术在食品生产线中的应用提供一定参考。

１　系统结构
基于双目视觉的食品分拣机器人系统结构如图１所

示，主要由视觉系统、计算机系统、Ｄｅｌｔａ机器人本体等组

成［１１］。由视觉系统采集图像并发送到计算机进行处理，

识别目标并计算目标位置，控制Ｄｅｌｔａ机器人到达指定位

图１　系统结构

Ｆｉｇｕｒｅ１　Ｓｙｓｔｅｍｓｔｒｕｃｔｕｒｅ

置进行准确分拣。

２　识别方法
试验提出一种基于双目视觉的食品分拣系统识别方

法，结合ＰＳＯ算法和ＳＶＭ模型，通过改进ＰＳＯ算法寻优

ＳＶＭ参数，得到优化的ＳＶＭ分类模型，对全局特征和局

部特征分别进行训练，动态分配特征权重系数。识别方

法流程如图２所示。基于双目视觉原理，根据相机标定

数据完成三维重建，控制机器人到指定位置进行分拣。

图２　识别方法流程

Ｆｉｇｕｒｅ２　Ｐｒｏｃｅｓｓｏｆｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ

２．１　全局特征提取

Ｈｕ几何不变矩是一种高度浓缩的图像特征，具有平

移、灰度、尺度和旋转不变性［１２］。试验利用 Ｈｕ几何不变

矩提取双目视觉采集图像的全局特征。

通过 Ｈｕ不变矩公式提取图像特征值，特征值组成特

征向量 犎狌＝［犺１ 犺２ 犺３ 犺４ 犺５ 犺６ 犺７］。为了减

少计算量和提高算法效率，对数据范围进行压缩，如

式（１）所示。

犺犻＝－ｓｇｎ（犺犻）ｌｏｇ１０（｜犺犻｜），犻＝１，２，…，７， （１）

式中：

犺犻———第犻个特征值。

２．２　局部特征提取

使用方向梯度直方图 ＨＯＧ提取双目视觉采集图像

的局部特征，ＨＯＧ特征提取步骤为：

（１）步骤１：图像预处理，通过灰度变换、Ｇａｍｍａ校

正等对采集图像进行预处理。

（２） 步 骤 ２：通 过 梯 度 算 子 ［－１ ０ １］和

［－１ ０ １］犜 对图像进行狓方向和狔方向的卷积运算，

可以得到像素点 （狓，狔）处的梯度振幅大小和梯度

方向［１３］。

（３）步骤３：计算ｃｅｌｌ单元梯度方向直方图，有利于后

续的特征提取。

（４）步骤４：组合ｂｌｏｃｋ特征向量，并对直方图进行归

一化。

（５）步骤 ５：将所有 ｂｌｏｃｋ进行串联，得到 ＨＯＧ

特征。

２．３　改进ＰＳＯ算法

ＰＳＯ算法基本原理：用犡＝｛犡１，犡２，…，犡狀｝描述粒

子在犇 维搜索空间构成的种群，且粒子数量为狀，用犡犻

描述每个粒子的位置，犡犻 可以根据目标函数计算相应的

适应值。在不断更新的情况下，可以使用个体极值狆犫犲狊狋

与全局极值犵犫犲狊狋更新粒子的速度和位置，如式（２）、

式（３）所示
［１４］。

犞犻犱（狋＋１）＝ω狏犻犞犻犱（狋）＋犮１狉１（狆犫犲狊狋犻犱（狋）－犡犻犱（狋））＋

犮２狉２（犵犫犲狊狋－犡犻犱（狋））， （２）

犡犻犱（狋＋１）＝犡犻犱（狋）＋狏犻犱（狋＋１）， （３）

式中：

ω———惯性权重；

犮１、犮２———学习因子；

犡犻犱（狋）、犞犻犱（狋）———犱维空间中粒子犻在迭代狋次后
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的位置和速度；

狉１、狉２———［０，２］随机数。

（１）优化ω：ω值越高，全局搜索能力越强，反之局部

搜索能力越强。因此，引入动态ω，初期加强全局搜索，后

期加强局部搜索，如式（４）所示
［１５］。

ω ＝λ·
狆犫犲狊狋犻犱（狋）－犵犫犲狊狋

１

狀
·∑

狀

犻＝１

（狆犫犲狊狋犻犱（狋）－犵犫犲狊狋）

， （４）

式中：

λ———系数，取０．０１。

（２）优化犮１ 和犮２：犮１越大，全局搜索能力越强，犮２越

大，本地搜索能力越强。文中对犮１采用线性递减，对犮２采

用线性递增，初期加强全局搜索，后期加强局部搜索，如

式（５）、式（６）所示
［１６］。

犮１（狋＋１）＝犮１ｍａｘ－（犮１ｍａｘ－犮１ｍｉｎ）
狋

狋犿
， （５）

犮２（狋＋１）＝犮２ｍｉｎ＋（犮２ｍａｘ－犮２ｍｉｎ）
狋

狋犿
， （６）

式中：

狋、狋犿———当前和最大迭代次数；

犮１ｍａｘ、犮２ｍａｘ———最大学习因子；

犮１ｍｉｎ、犮２ｍｉｎ———最小学习因子。

２．４　改进ＳＶＭ

支持向量机是Ｖａｐｎｉｋ等为解决小样本、非线性问题

而提出的一种机器学习方法，被广泛应用于目标识别、状

态评估等［１７］。

设置可分样本犡＝｛狓犻，狔犻｝，犻＝１，２，…，犾，其中狓犻∈

犚狀，狀为样本空间维数。狔犻∈｛－犾，＋犾｝为样本类别标

记。如果存在最优超平面，则可以最大间隔地分割两个

采样。最优超平面为

ω·狓＋犫＝０， （７）

式中：

ω———权重向量；

犫———偏差值。

根据式（８）所示的约束条件求解
［１８］。

犗犫犼．ｍｉｎ犔（ω）＝
１

２
‖ω‖

２

狊．狋．狔犻（ω狓＋犫）≥＋１

烅

烄

烆

。 （８）

对于线性不可分样本，最优超平面由式（９）中的约束

来求解。

犗犫犼．ｍｉｎ犔（ω）＝
１

２
‖ω‖

２
＋犆∑

犾

犻＝１
ξ
狌
犻

狊．狋．狔犻（ω狓犻＋犫）－１＋ξ犻 ≥０

烅

烄

烆

， （９）

式中：

犆———控制误差的惩罚程度；

ξ犻———松弛变量。

引入拉格朗日乘子，式（９）转化为对偶问题：

犗犫犼．ｍａｘω（α）＝∑
犾

犻＝１

α犻－

　　
１

２ ∑
犾

犻＝１，犼＝１

α犻α犼狔犻狔犼〈狓犻·狓犼〉

狊．狋．∑
犾

犻＝１

α犻狔犻 ＝０，０≤α犻 ≤犆

烅

烄

烆

。 （１０）

由ＫＫＴ条件求解式（１０）得到最优解
［１９］：

ω ＝∑
犾

犻＝１

狔犻α

犻狓犻 ， （１１）

式中：

α
犻 ———支持向量。

如式（１２）所示，获得最优分类函数。

犳（狓）＝ｓｇｎ（∑
犾

犻＝１

α
犻狔犻〈狓犻·狓〉＋犫）。 （１２）

通过定义核函数犓（狓犻，狓犼），在映射空间中找到最

优超平面，并区分样本。对应的最优分类函数为

犳（狓）＝ｓｇｎ（∑
犾

犻＝１

α
犻狔犻犓（狓犻，狓）＋犫）。 （１３）

文中主要将 ＲＢＦ 核函数用于 ＳＶＭ。ＲＢＦ 核函

数［２０］为

犓（狓犻，狓犼）＝ｅｘｐ（－犵‖狓犻－狓犼‖）
２， （１４）

式中：

犵———核参数。

ＳＶＭ模型的性能取决于惩罚参数犆 和核函数参数

犵的选择，参数的质量对算法的精度有显著影响。因此，

选择改进ＰＳＯ算法寻优ＳＶＭ 参数，以确保算法选择的

参数是模型的最优参数。利用改进ＰＳＯ算法的全局搜索

能力，可以快速准确地搜索 ＳＶＭ 的最优参数。使用

狆犫犲狊狋和犵犫犲狊狋分别描述ＰＳＯ优化ＳＶＭ惩罚参数犆和核

函数的参数犵。

优化过程为：

（１）步骤１：初始化，对粒子群算法进行初始化，并给

出ＳＶＭ参数范围。

（２）步骤２：计算各粒子的适应度值，适应度函数取

均方误差 ＭＳＥ。

（３）步骤３：根据适应度值更新狆犫犲狊狋与犵犫犲狊狋，再更

新粒子速度和位置。

（４）步骤４：是否满足停止条件（迭代和误差），满足

执行下一步，不满足转到步骤２。

（５）步骤５：通过训练样本对优化的ＳＶＭ 模型进行

训练。

（６）步骤６：通过测试样品验证改进的ＰＳＯＳＶＭ，并

输出测试结果。

基于改进ＰＳＯＳＶＭ的优化流程图如图３所示。
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图３　优化流程

Ｆｉｇｕｒｅ３　Ｏｐｔｉｍａｌｐｒｏｃｅｓｓ

３　试验结果与分析

３．１　试验参数

为了验证所提方法的有效性，对不同输入特征的识

别结果进行分析。粒子群算法参数：种群５０、权重系数

［０．４，０．９］、学习因子［１，２］、迭代次数１００、惩罚因子和参

数犵的取值范围为［２
－１０，２１０］，适应度函数为均方误差

ＭＳＥ。文中以罐装食品为例进行说明，共采集罐装食品

图像１０００张，其中１００ｇ罐装食品图像５００张，２１０ｇ罐

装食品图像５００张，按４∶１分为训练集和试验集。为了

确保准确度，在多次测试中取平均值。测试装置为华为

ＰＣ，操 作 系 统 为 Ｗｉｎｄｏｗｓ１１６４ 位 旗 舰，英 特 尔

ｉ５１３４００ＣＰＵ，２．５ＧＨｚ主频，１６ＧＢ内存。采用 ＭＥＲ

１２５３０ＧＭＰＳ相机，光源采用白色ＬＥＤ带状光源，伺服

电机采用松下 ＭＳＭＥ２０２ＳＧＭ。试验参数见表１。

３．２　试验分析

为了验证多特征融合的优越性，根据前面提出的改

表１　试验参数

Ｔａｂｌｅ１　Ｔｅｓｔｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

设备 具体参数

试验目标 １００，２１０ｇ罐头食品

机器人 三轴Ｄｅｌｔａ机器人

相机工作范围 ５５０ｍｍ

相机视场范围 ２５６ｍｍ×１９２ｍｍ

传送带 速度可调

光源 长、宽、高分别为３８０，４０，３０ｍｍ

机器人运动距离 ５００ｍｍ

进ＰＳＯＳＶＭ特征组合算法，对 Ｈｕ不变矩和 ＨＯＧ特征

分别进行训练，并进行单特征和组合特征对比试验，将

２１０ｇ罐头定义为１，１００ｇ罐头定义为２。Ｈｕ几何不变

矩特征分类器测试集识别结果如图４所示，ＨＯＧ特征分

类器测试集识别结果如图５所示，融合分类器测试集识

别结果如图６所示。不同特征测试集的识别准确率见

表２。

　　由图４～图８和表２可知，Ｈｕ几何矩不变特征分类

器在２１０ｇ罐装食品识别中出错７次，在１００ｇ罐装食品

识别中出错８次，识别准确率为９２．５０％，ＨＯＧ特征分类

器在２１０ｇ罐装食品识别中出错８次，在１００ｇ罐头识别

图４　Ｈｕ几何不变矩特征识别结果

Ｆｉｇｕｒｅ４　ＲｅｓｕｌｔｓｏｆｆｅａｔｕｒｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｏｎＨｕ

ｇｅｏｍｅｔｒｉｃｍｏｍｅｎｔｉｎｖａｒｉａｎｔ

图５　ＨＯＧ特征识别结果

Ｆｉｇｕｒｅ５　ＲｅｓｕｌｔｓｏｆＨＯＧｆｅａｔｕｒｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ

图６　融合分类器识别结果

Ｆｉｇｕｒｅ６　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｆｕｓｉｏｎｃｌａｓｓｉｆｉｅｒｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ

表２　不同特征测试集识别结果

Ｔａｂｌｅ２　Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｆｅａｔｕｒｅｔｅｓｔｓｅｔｓ

特征 测试样本 准确率／％

Ｈｕ不变矩 ２００ ９２．５０

ＨＯＧ ２００ ９３．５０

文中融合特征 ２００ ９９．５０

２９
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中出错５次，识别准确率为９３．５０％。文中融合特征分类

器在２１０ｇ罐装食品识别中出错０次，在１００ｇ罐装食品

识别中出错１次，识别准确率达９９．５０％。结果表明，与

单个 Ｈｕ不变矩特征和 ＨＯＧ特征识别相比，文中提出的

融合特征分类和识别方法有效提高了分类识别准确率，

分别提高了７．５７％和６．４２％。此外，文中的融合特征分

类识别的准确性波动较小，分类的鲁棒性更高。这是因

为文中方法对特征的训练更加具体，而不会相互干扰，最

大限度地提高了特征利用率，提高了识别准确率。

为了进一步验证文中方法的优越性，将文中改进

ＰＳＯＳＶＭ模型与ＳＶＭ 模型和文献［２１］中的卷积神经

网络模型进行对比分析，识别结果见表３。

表３　不同模型测试集识别结果

Ｔａｂｌｅ３　Ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｍｏｄｅｌ

ｔｅｓｔｓｅｔｓ

模型 测试样本 准确率／％ 平均识别时间／ｓ

ＳＶＭ模型 ２００ ９０．５０ ０．１２１

文献［２１］ ２００ ９８．５０ １．２３３

文中模型 ２００ ９９．５０ ０．０４８

　　由表３可知，未优化前的ＳＶＭ模型参数犮和犵是系

统设置的默认值，该模型对测试集的分类结果有１９个错

误，分类准确率为９０．５０％，识别效果较差，平均识别时间

为０．１２１ｓ。文献［２１］中的模型对测试集的分类结果有

３个错误，分类精度为９８．５０％，识别时间为１．２３３ｓ，识别

准确率较优，但识别时间不能满足分拣要求。另一方面，

文中模型具有优异的识别准确率和识别效率，识别精度

为９９．５０％，平均识别时间为０．０４８ｓ，与ＳＶＭ模型和文献

［２１］模型相比，文中方法的识别准确率提高了９．９４％和

１．１２％，平均识别时间降低了６０．３３％和９６．１２％。综上，

文中模型能够比较有效地识别食品目标，具有较优的识

别准确率和识别效率。

４　结论
提出了一种将改进的粒子群算法与支持向量机相结

合用于食品分拣系统的目标识别，通过改进粒子群算法

求出支持向量机参数，再通过全局和局部特征分别进行

训练。结果表明，在食品识别中所提方法具有较高的识

别准确率和效率，准确率为９９．５０％，效率为０．０４８ｓ。与

支持向量机模型和文献［２１］相比，文中方法识别精度提

高了９．９４％和１．１２％，平均识别时间降低了６０．３３％和

９６．１２％，具有一定优势。但仍需进一步优化和完善，如数

据集自制，仅对生产线分拣系统的目标识别方法进行研

究，未对目标定位和分拣机器人控制方法进行研究。

参考文献

!"#

姜洪权
$

贺帅
$

高建民
$

等
%

一种改进卷积神经网络模型的焊缝

缺陷识别方法
!&#%

机械工程学报
$ MWMW$ Z[

（
(

）
* M)ZMXM%

&O-./ , `$ ,2 K$ /-^ & 6$ 78 9:% -D <JSA?@7; J78H?; ?C

E7:;<DG =79J ;7C7>8 A7>?GD<8<?D I9=7; ?D >?D@?:F8<?D9: D7FA9:

D78E?AR J?;7: ! & #% 3H<D7=7 &?FAD9: ?C 67>H9D<>9: 2DG<D77A<DG$

MWMW$ Z[

（
(

）
* M)ZMXM%

!M#

项辉宇
$

薛真
$

冷崇杰
$

等
%

基于
,9:>?D

的苹果品质视觉检测试

验研究
!&#%

食品与机械
$ MW"[$ )M

（
"W

）
* "M)"M[%

4O-./ , 1$ 4L2 +$ N2./ 3 &$ 78 9:% 2QS7A<J7D89: =8F;B ?D

@<=F9: <D=S7>8<?D ?C 9SS:7 gF9:<8B I9=7; ?D ,9:>?D !& #% T??; U

69>H<D7AB$ MW"[$ )M

（
"W

）
* "M)"M[%

!)#

杨森
$

冯全
$

张建华
$

等
%

基于轻量卷积网络的马铃薯外部缺陷

无损分级
!&#%

食品科学
$ MWM"$ XM

（
"W

）
* M(XM('%

1-./ K$ T2./ `$ +,-./ & ,$ 78 9:% .?D;7=8AF>8<@7

>:9==<C<>98<?D ?C S?898? 7Q87AD9: ;7C7>8= I9=7; ?D :<GH8E7<GH8

>?D@?:F8<?D9: D78E?AR!&#% T??; K><7D>7$ MWM"$ XM

（
"W

）
* M(XM('%

!X#

张思雨
$

张秋菊
$

李可
%

采用机器视觉与自适应卷积神经网络

检测花生仁品质
!&#%

农业工程学报
$ MWMW$ )[

（
X

）
* M['MYY%

+,-./ K 1$ +,-./ ` &$ NO P% L=<DG J9>H<D7 @<=<?D 9D;

9;9S8<@7 >?D@?:F8<?D9: D7FA9: D78E?AR 8? ;787>8 8H7 gF9:<8B ?C

S79DF8 R7AD7:= ! & #% VA9D=9>8<?D= ?C 8H7 3H<D7=7 K?><78B ?C

-GA<>F:8FA9: 2DG<D77A<DG$ MWMW$ )[

（
X

）
* M['MYY%

!Z#

程磊
%

基于改进粒子群算法的苹果表面缺陷检测
!&#%

食品与机

械
$ MW"($ )X

（
)

）
* "X""XZ%

3,2./ N% -SS:7 =FAC9>7 ;7C7>8 ;787>8<?D I9=7; ?D <JSA?@7;

S9A8<>:7 =E9AJ ?S8<J<b98<?D 9:G?A<8HJ!&#% T??; U 69>H<D7AB$ MW"($

)X

（
)

）
* "X""XZ%

![#

王丽荣
%

基于视觉技术的机器人抓取目标识别与定位
!&#%

机械

设计与制造工程
$ MWM"$ ZW

（
"W

）
* )))[%

a-./ N 5% 5?I?8 GA9=S<DG 89AG78 A7>?GD<8<?D 9D; :?>9:<b98<?D

I9=7; ?D @<=F9: 87>HD?:?GB ! & #% 67>H9D<>9: 07=<GD 9D;

69DFC9>8FA<DG 2DG<D77A<DG$ MWM"$ ZW

（
"W

）
* )))[%

!Y#

王成军
$

韦志文
$

严晨
%

基于机器视觉技术的分拣机器人研究

综述
!&#%

科学技术与工程
$ MWMM$ MM

（
)

）
* (')'WM%

a-./ 3 &$ a2O + a$ 1-. 3% KFJJ9AB ?C A7=79A>H ?D =?A8<DG

A?I?8= I9=7; ?D J9>H<D7 @<=<?D 87>HD?:?GB!&#% K><7D>7 V7>HD?:?GB

2DG<D77A<DG$ MWMM$ MM

（
)

）
* (')'WM%

!(#

伍锡如
$

黄国明
$

孙立宁
%

基于深度学习的工业分拣机器人快

速视觉识别与定位算法
!&#%

机器人
$ MW"[$ )(

（
[

）
* Y""Y"'%

aL 4 5$ ,L-./ / 6$ KL. N .% - C9=8 @<=F9: A7>?GD<8<?D 9D;

:?>98<?D 9:G?A<8HJ C?A <D;F=8A<9: =?A8<DG A?I?8= I9=7; ?D ;77S

:79AD<DG!&#% 5?I?8<>=$ MW"[$ )(

（
[

）
* Y""Y"'%

!'#

王银明
$

张丹
%

基于并联机器人的单片装火腿缺陷识别与分拣

系统设计
!&#%

食品与机械
$ MWMM$ )(

（
"W

）
* "WX"W'%

a-./ 1 6$ +,-./ 0% 07=<GD ?C 9 =<DG:7 S<7>7 H9J ;7C7>8

A7>?GD<8<?D 9D; =?A8<DG =B=87J I9=7; ?D S9A9::7: A?I?8=!&#% T??; U

69>H<D7AB$ MWMM$ )(

（
"W

）
* "WX"W'%

!"W#

王新龙
$

李翔
%

基于分类特征提取和深度学习的牛肉品质识

３９

｜Ｖｏｌ．３９，Ｎｏ．９ 高海燕等：基于改进ＰＳＯＳＶＭ的生产线分拣机器人罐装食品识别方法



别
!&#%

食品与机械
$ MWMM$ )(

（
Y

）
* '"'(%

a-./ 4 N$ NO 4% \77C gF9:<8B A7>?GD<8<?D I9=7; ?D >:9==<C<>98<?D

C798FA7 7Q8A9>8<?D 9D; ;77S :79AD<DG!&#% T??; U 69>H<D7AB$ MWMM$

)(

（
Y

）
* '"'(%

!""#

刘云
$

杨建滨
$

王传旭
%

基于卷积神经网络的苹果缺陷检测算

法
!&#%

电子测量技术
$ MW"Y$ XW

（
)

）
* "W(""M%

NOL 1$ 1-./ & \$ a-./ 3 4% -SS:7 ;7C7>8 ;787>8<?D 9:G?A<8HJ

I9=7; ?D >?D@?:F8<?D9: D7FA9: D78E?AR!&#% 2:7>8A?D<> 679=FA7J7D8

V7>HD?:?GB$ MW"Y$ XW

（
)

）
* "W(""M%

!"M#

周雨帆
$

李胜旺
$

杨奎河
$

等
%

基于轻量级卷积神经网络的苹

果表面缺陷检测方法
!&#%

河北工业科技
$ MWM"$ )(

（
Z

）
* )(()'X%

+,^L 1 T$ NO K a$ 1-./ P ,$ 78 9:% -SS:7 =FAC9>7 ;7C7>8

;787>8<?D J78H?; I9=7; ?D :<GH8E7<GH8 >?D@?:F8<?D9: D7FA9:

D78E?AR!&#% ,7I7< OD;F=8A<9: V7>HD?:?GB$ MWM"$ )(

（
Z

）
* )(()'X%

!")#

梅金波
$

李涛
$

秦寅初
%

苹果采摘机器人监测系统和表面缺陷

检测方法研究
!&#%

计算机测量与控制
$ MWM)$ )"

（
[

）
* "'M[%

62O & \$ NO V$ `O. 1 3% 57=79A>H ?D 9SS:7 S<>R<DG A?I?8

J?D<8?A<DG =B=87J 9D; =FAC9>7 ;7C7>8 ;787>8<?D J78H?;= ! & #%

3?JSF87A 679=FA7J7D8 9D; 3?D8A?:$ MWM)$ )"

（
[

）
* "'M[%

!"X#

杨双艳
$

杨紫刚
$

张四伟
$

等
%

基于近红外光谱和
]K^Ke6 算

法的烟叶自动分级方法
!& #%

贵州农业科学
$ MW"($ X[

（
"M

）
*

"X""XX%

1-./ K 1$ 1-./ + /$ +,-./ K a$ 78 9:% -F8?J98<> 8?I9>>?

GA9;<DG J78H?; I9=7; ?D D79A <DCA9A7; =S7>8A?=>?SB 9D; ]K^

Ke6 9:G?A<8HJ!&#% /F<bH?F -GA<>F:8FA9: K><7D>7=$ MW"($ X[

（
"M

）
*

"X""XX%

!"Z#

王阳阳
$

黄勋
$

陈浩
$

等
%

基于同态滤波和改进
PJ79D=

的苹果

分级算法研究
!&#%

食品与机械
$ MW"'$ )Z

（
"M

）
* XYZ"$ ""M%

a-./ 1 1$ ,L-./ 4$ 3,2. ,$ 78 9:% -SS:7 GA9;<DG 9:G?A<8HJ

I9=7; ?D H?J?J?ASH<> C<:87A<DG 9D; <JSA?@7; RJ79D=!&#% T??; U

69>H<D7AB$ MW"'$ )Z

（
"M

）
* XYZ"$ ""M%

!"[#

王立扬
$

张瑜
$

沈群
$

等
%

基于改进型
N7.78Z的苹果自动分级

方法
!&#%

中国农机化学报
$ MWMW$ X"

（
Y

）
* "WZ""W%

a-./ N 1$ +,-. / 1$ K,2. `$ 78 9:% -F8?J98<> -SS:7

>:9==<C<>98<?D J78H?; I9=7; ?D <JSA?@7;:7D78Z!&#% 3H<D7=7 &?FAD9:

?C -GA<>F:8FA9: 67>H9D?>H7J<=8AB$ MWMW$ X"

（
Y

）
* "WZ""W%

!"Y#

于蒙
$

李雄
$

杨海潮
$

等
%

基于图像识别的苹果的等级分级研

究
!&#%

自动化与仪表
$ MW"'$ )X

（
Y

）
* )'X)%

1L 6$ NO 4$ 1-./ , 3$ 78 9:% -SS:7 GA9;<DG I9=7; ?D <J9G7

A7>?GD<8<?D!&#% -F8?J98<?D 9D; OD=8AFJ7D898<?D$ MW"'$ )X

（
Y

）
* )'X)%

!"(#

樊泽泽
$

柳倩
$

柴洁玮
$

等
%

基于颜色与果径特征的苹果树果

实检测与分级
!&#%

计算机工程与科学
$ MWMW$ XM

（
'

）
* " Z''" [WY%

T-. + +$ NOL `$ 3,-O & a$ 78 9:% -SS:7 CAF<8 ;787>8<?D 9D;

GA9;<DG I9=7; ?D >?:?A 9D; CAF<8 ;<9J787A >H9A9>87A<=8<>= ! & #%

3?JSF87A 2DG<D77A<DG 9D; K><7D>7$ MWMW$ XM

（
'

）
* " Z''" [WY%

!"'#

王冉冉
$

刘鑫
$

尹孟
$

等
%

面向苹果硬度检测仪的声振信号激

励与采集系统设计
!&#%

浙江大学学报（农业与生命科学版）
$

MWMW$ X[

（
"

）
* """""(%

a-./ 5 5$ NOL 4$ 1O. 6$ 78 9:% 07=<GD ?C 9>?F=8<> @<IA98<?D

=<GD9: 7Q><898<?D 9D; 9>gF<=<8<?D =B=87J C?A 9SS:7 H9A;D7== 87=87A

!&#% &?FAD9: ?C +H7c<9DG LD<@7A=<8B

（
-GA<>F:8FA7 9D; N<C7 K><7D>7=

2;<8<?D

）
$ MWMW$ X[

（
"

）
* """""(%

!MW#

王泽霞
$

陈革
$

陈振中
%

基于改进卷积神经网络的化纤丝饼表

面缺陷识别
!&#%

纺织学报
$ MWMW$ X"

（
X

）
* ""Z"MW%

a-./ + 4$ 3,2. /$ 3,2. + +% KFAC9>7 ;7C7>8 A7>?GD<8<?D ?C

>H7J<>9: C<I7A >9R7 I9=7; ?D <JSA?@7; >?D@?:F8<?D9: D7FA9:

D78E?AR!&#% &?FAD9: ?C V7Q8<:7 57=79A>H$ MWMW$ X"

（
X

）
* ""Z"MW%

!M"#

王博
$

刘俊康
$

陆逢贵
$

等
%

基于卷积神经网络的食品图像识

别
!&#%

食品安全质量检测学报
$ MW"'$ "W

（
"(

）
* [ MX"[ MXY%

a-./ \$ NOL & P$ NL T /$ 78 9:% T??; <J9G7 A7>?GD<8<?D I9=7;

?D >?D@?:F8<?D9: D7FA9: D78E?AR !&#% &?FAD9: ?C T??; K9C78B 9D;

`F9:<8B V7=8<DG$ MW"'$ "W

（
"(

）
* [ MX"[ MXY%

（上接第４３页）

!"M# ,-. & &$ +,-./ N$ ,L N 6$ 78 9:% .9D?bBJ7I9=7; :987A9: C:?E

9==9B C?A 8H7 =7D=<8<@7 ;787>8<?D ?C 2=>H7A<>H<9 >?:< ^"ZY*,Y <D

J<:R!&#% &?FAD9: ?C 09<AB K><7D>7$ MW"($ "W"

（
Y

）
* Z YYWZ YY'%

!")# N-O 1 `$ V2./ 4$ +,-./ 1 N$ 78 9:% 0?FI:7 =8A9D;7; 0.-

87JS:987; >?SS7A D9D?>:F=87A= 9= 9 D?@7: C:F?A7=>7D8 SA?I7 C?A

:9I7:CA77 ;787>8<?D ?C AF8<D!&#% -D9:B8<>9: 678H?;=$ MW"'$ ""

（
M(

）
*

) Z(X) Z('%

!"X# `O./ V ]$ N^./ 3 3$ a 4$ 78 9:% 0787>8<?D ?C J<>A?>?>>9:

DF>:79=7 C?A <;7D8<CB<DG K89SHB:?>?>>F= 9FA7F= I9=7; ?D 0.-

87JS:987; C:F?A7=>7D8 >?SS7A D9D?>:F=87A=!&#% 6<RA?>H<J<>9 ->89$

MW"'$ "([

（
X

）
* MX(%

!"Z# ,2 & N$ a-./ 4 4$ 62O V V$ 78 9:% 0.-87JS:987; >?SS7A

D9D?>:F=87A= ?I89<D7; @<9 V;V <=?8H7AJ9: DF>:7<> 9><;

9JS:<C<>98<?D C?A J7A>FAB

（
<<

）
9==9B!&#% -D9:B8<>9: 678H?;=$ MW"'$

""

（
)M

）
* X "[ZX "YM%

!"[# K,O 1 2$ 6- & +$ T2./ - 5$ 78 9:% -GGA7G98<?D<D;F>7; 7J<==<?D

?C >?SS7A D9D?>:F=87A=!&#% -GGA7G987$ MWM"$ M

（
[

）
* 7""M%

!"Y# ]-./ & a$ NL 1 4$ /-^ 4 1$ 78 9:% K<DG:7=8A9D; 0.-

=>9CC?:;7; >?SS7A D9D?>:F=87A= C?A 8H7 ;787AJ<D98<?D ?C <D?AG9D<>

SBA?SH?=SH989=7 9>8<@<8B 9D; =>A77D<DG ?C <8= <DH<I<8?A ! & #%

6<>A?>H<J<>9 ->89$ MWMW$ "(Y

（
"M

）
* [YM%

!"(# NO 1$ ,L-./ + +$ a2./ 1 ,$ 78 9:% ]BA?SH?=SH987 <?D

A7=S?D=<@7 9:G<D987 HB;A?G7: 9= 9D 7CC7>8<@7 C:F?A7=>7D8 =7D=<DG

S:98C?AJ C?A 9:R9:<D7 SH?=SH989=7 ;787>8<?D ! & #% 3H7J<>9:

3?JJFD<>98<?D=$ MW"'$ ZZ

（
Y[

）
* "" XZW"" XZ)%

!"'# ,L 1 N$ 4O. /$ NO. +$ 78 9:% .<8A?G7D;?S7; >9AI?D ;?8=

J7;<987; C:F?A7=>7D8 ?D?CC 9==9B C?A A9S<; 9D; H<GH:B =7D=<8<@7

SBA?SH?=SH987 9D; 9:R9:<D7 SH?=SH989=7 ;787>8<?D !& #% K><7D8<C<>

57S?A8=$ MW"Y$ Y

（
"

）
* Z (X'%

!MW# 3-^ a P$ K,-. K$ 4O./ P 1$ 78 9:% .?@7: A9S<; ;787>8<?D ?C

J7:9J<D7 I9=7; ?D 8H7 =BD7AG<=8<> 9GGA7G98<?D ?C G?:;

D9D?S9A8<>:7=!&#% T??; 3H7J<=8AB$ MWM)$ XM(* ")[Y('%

４９

食品装备与智能制造ＦＯＯＤＥＱＵＩＰＭＥＮＴ＆ＩＮＴＥＬＬＩＧＥＮＴＭＡＮＵＦＡＣＴＵＲＩＮＧ 总第２６３期｜２０２３年９月｜


