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01
引言



林果行间自主导航是农业自动化领域的重要研
究方向，对于提高农业生产效率、降低劳动强
度和实现精准农业具有重要意义。

传统的导航方法往往基于图像处理或传感器融
合等技术，但存在受光照、天气等环境因素影
响较大、鲁棒性不足等问题。

最小二乘法与SVM组合的方法结合了统计学习
和优化算法的优势，能够更准确地提取导航路
径特征，提高导航精度和稳定性。

背景与意义



国内研究现状

国内在农业自动化领域的研究起步较晚，但近年来发展迅速。目前，已有一些研究团队在林果行间自主导航

方面取得了重要进展，如基于机器视觉、深度学习等技术的导航方法。

国外研究现状

国外在农业自动化领域的研究相对较早，技术也更加成熟。目前，已有很多研究团队将最小二乘法、SVM

等算法应用于农业机器人导航中，取得了不错的效果。

发展趋势

随着人工智能和机器学习技术的不断发展，未来林果行间自主导航方法将更加智能化、自适应化，能够更好

地适应复杂多变的农田环境。

国内外研究现状



研究内容
本文提出了一种基于最小二乘法与SVM组合的林果行间自主导航方法。首先，利用最小二乘法对林果

行间的图像进行预处理，提取出导航路径的特征；然后，利用SVM对特征进行分类，得到导航路径的

决策边界；最后，根据决策边界控制农业机器人的运动，实现自主导航。

创新点
本文的创新点在于将最小二乘法与SVM算法相结合，充分利用了两种算法的优势，提高了导航精度和

稳定性。同时，本文还对提出的算法进行了实验验证和性能分析，证明了其有效性和实用性。

本文研究内容与创新点
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最小二乘法原理及应用



最小二乘法基本原理

最小二乘法是一种数学优化技术，它通过最小化误差的平方和来寻找数据

的最佳函数匹配。

在回归分析中，最小二乘法被用于估计未知的模型参数，使得预测值与实

际观测值之间的残差平方和最小。

最小二乘法可应用于线性和非线性模型，具有简单、直观和易于实现的优

点。
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在林果行间导航中，最小二乘法可用于拟合林果

行间的路径，通过最小化路径与实际行驶轨迹之

间的误差来实现精确导航。

利用最小二乘法对传感器数据进行处理，可以提

高导航系统的精度和稳定性。

结合其他导航技术，如GPS、惯性导航等，最小

二乘法可进一步优化导航性能，降低误差累积。

最小二乘法在林果行间导航中应用



针对最小二乘法的局限性，

如对非线性问题的处理能力

不足，可以采用迭代加权最

小二乘法、岭回归等方法进

行优化。

为了提高计算效率和实时性，

可以采用稀疏最小二乘法、

分布式计算等技术进行改进。

针对特定应用场景，如复杂

环境下的林果行间导航，可

以结合领域知识对最小二乘

法进行定制化改进，以适应

不同环境和需求。

最小二乘法优化与改进
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SVM算法原理及在林果行间

导航中应用



线性可分与超平面

SVM通过寻找一个最优超平面，

使得不同类别的样本在该超平面

上具有最大的间隔。

非线性分类与核函数

对于非线性可分问题，SVM通过

引入核函数将数据映射到高维空

间，从而在高维空间中寻找最优

超平面。

软间隔与松弛变量

为了处理噪声和异常点，SVM允

许一些样本点跨越间隔边界，通

过引入松弛变量和惩罚因子来实

现软间隔分类。

SVM算法基本原理



SVM算法在林果行间导航中应用

利用训练数据集对SVM模型进行训练，通过调整参数和优化算法来提高模型性能。使

用测试数据集对模型进行评估，以验证其在实际应用中的效果。

模型训练与评估

首先，需要收集林果行间的图像数据，并进行预处理和标注，构建训练和测试数据集。

训练和测试数据集

从图像数据中提取出与林果行间导航相关的特征，如颜色、纹理、形状等，并进行特征

选择以降低数据维度。

特征提取与选择
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