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基于无人机遥感的不同施氮水稻

光谱与植被指数分析
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摘要：卫星遥感空间分辨率低且易受大气、云层、雨雪等因素的影响。本文使用共轴十二旋翼无人机搭载光谱仪构成农

情遥感系统。首先，给出自主设计的无人机结构和飞行控制系统，围绕飞行平台、控制系统、遥感载荷构建了多环节数据

备份的无人机遥感数据采集系统；然后，试验测试４种施氮水平水稻的光谱指数变化规律；最后，通过试验数据分析可
得：在可见光区水稻冠层光谱反射率随氮素水平增加而减小，在近红外区，光谱反射率一开始随氮素水平增加而增大，但

氮素水平增大到一定程度后再增加氮素导致反射率降低。在４种氮素水平下，水稻植被指数 ＲＶＩ和 ＮＤＶＩ由分蘖期到
拔节期先增大，然后至抽穗期又逐渐减小，且抽穗期ＲＶＩ和ＮＤＶＩ值小于其分蘖期ＲＶＩ和ＮＤＶＩ值。试验表明以多旋翼
无人机为平台搭载光谱仪器构成农情遥感监测系统用于反演作物植被指数方面是可行的。本文设计的无人机遥感数据

采集系统能够有效、实时获取遥感信息，其获取的高空间分辨率和光谱分辨率的农田实时信息能够为作物长势的分析、

健康状况的监测提供必要的数据支持。
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１　引　言

　　水稻是我国最重要的主粮，氮素是水稻生长
过程中最重要的营养元素之一，也是土壤中最活

跃的元素之一［１２］。水稻产量在一定范围内和氮

肥施用量有直接关系，但过量施用氮肥会导致氮

肥利用率降低，同时污染水体，造成土壤板结和硬

化［３５］，因此，实现水稻营养状况的快速诊断，对水

稻氮素含量进行监测以便合理施用氮肥具有重要

意义。营养诊断的传统方法是采用实验室测试，

准确性高，但时效性差，难以满足其在生产中的快

速诊断需求［６９］。随着遥感技术的发展，基于星载

的光谱技术被用于农业、气象、国土勘察等众多领

域中［１０１２］，成为诊断的一种方法。

Ｔｈｅｎｋａｂａｉｌ等人［１３］将ＴＭ影像与同期采集的
地面实测数据相结合，建立了玉米和大豆的叶面

积指数估算模型，预测精度可达６６％以上。Ｂｕｎ
ｎｉｋ［１４］利用遥感技术成功提取出植被覆盖度与叶
面积指数。Ｗａｌｔｈａｌｌ等人［１５］利用 ＥＴＭ＋影像反
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演了玉米和大豆的叶面积指数，并对比分析了使

用神经网络算法和经验模型在反演上的差异。虽

然卫星遥感技术已经成功地应用于宏观农情监测

中，并获得了较好的应用效果，提高了农业生产效

益，但卫星遥感技术存在影像分辨率低、重访周期

长等缺点［１６］，另外，基于卫星遥感的监测精度还

会受到云层、大气和雨雪等环境一定程度的干扰，

监测得到的数据往往与真实值有较大的偏差。随

着无人机技术越来越成熟，无人机在农业很多领

域成功地进行了实际应用。无人机平台使用灵

活、遥感距离近、受环境影响小，能够实时快速地

获取遥感数据［１７］，成为当前农业遥感应用的研究

热点和前沿手段，可作为卫星遥感之外的新型测

量方法［１８］。当前利用无人机平台搭载光谱传感

器进行农业遥感的相关工作还较少，本文使用共

轴十二旋翼无人机搭载光谱仪构成农情遥感系

统，测试不同施氮水平水稻的光谱指数变化规律，

并使用广泛应用的比值植被指数（ＲＶＩ）和归一化
植被指数（ＮＤＶＩ）来分析不同氮素水平下水稻关
键生育期内长势情况。ＲＶＩ和 ＮＤＶＩ均可以预测
水稻叶片氮素含量及氮素积累量，且具有较高的

准确性，且光谱参数对叶片氮素积累量的预测效

果优于叶片氮含量。由于差值植被指数（ＤＶＩ）对
土壤背景的变化极为敏感，故本文采用 ＲＶＩ和
ＮＤＶＩ来分析不同氮素水平下水稻关键生育期内
长势情况，以期为作物长势分析、健康状况监测提

供必要的数据支持，同时验证无人机搭载光谱遥

感获取数据的有效性，为水稻氮素的合理施用提

供更多理论指导。

２　高光谱遥感数据采集系统结构

２．１　飞行平台
试验使用的飞行平台为自主研发的六轴十二

旋翼无人机，处于同一平面内的六个等长碳纤维

机臂围绕中心点均匀分布构成机体平面；６组１２
个电机和旋翼构成驱动单元依次安装于机臂末

端。电机轴向与机体平面夹角为 ζ（０＜ζ＜２０°），
使得升力在偏航方向分量增大，显著增强偏航控

制力矩，提升了系统风扰下的航向稳定性。飞行

平台实物图如图１所示。

图１　六轴十二旋翼无人机
Ｆｉｇ．１　ＴｗｅｌｖｅＲｏｔｏｒＵＡＶ

飞行平台空载４３ｋｇ，最大带载１０ｋｇ，空载
续航时间４０ｍｉｎ，详细参数如表１所示。

表１　六轴十二旋翼无人机参数

Ｔａｂ．１　ＴｗｅｌｖｅＲｏｔｏｒＵＡＶｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

参数 数值

质量／ｋｇ ４．３
对角电机轴距／ｍ ０．９１

ｘ／ｙ轴转动惯量／（Ｎｍ·ｓ－２） ２．６×１０－２

ｚ轴转动惯量／（Ｎｍ·ｓ－２） ５１．×１０－２

旋翼升力系数／（Ｎｓ２） ６．２×１０－５

旋翼阻力系数／（Ｎｓ２） １．３×１０－６

２．２　飞行控制系统
飞行控制系统包括硬件模块和软件模块，其

中硬件模块如图２所示。
　　其中，飞控主芯片采用 ＳＴＭ３２Ｆ４２９，实时处
理用户发出的飞行航迹指令、遥感载荷工作指令，

并回传飞行状态和遥感数据。同时主控制芯片与

遥感载荷交互间，采用 ＲＳ２３２ＴＴＬ遥感数据电平
转换实现实时传输，并配备ＭｉｃｒｏＳＤ卡进行存储。

软件模块中，核心是飞行控制方法的选择，无

人机搭载遥感载荷进行数据采集时，需要良好的

轨迹跟踪精度，为此采用一个基于双环嵌套结构

的飞行器轨迹跟踪飞行控制系统，如图３所示。
　　无人飞行器自主轨迹跟踪飞行控制闭环系统
被设计为内、外环嵌套的结构。其中，在控制系统

的外环设计一个基于 ＡＤＲＣ算法的位置控制器，
其作用为对比飞行器的位置信息以及期望轨迹信

息，确定飞行器在各个方向上所需求的位置控制

量，将位置控制量转化为期望的姿态角信号，并将
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图２　飞行控制硬件模块
Ｆｉｇ．２　Ｈａｒｄｗａｒｅｍｏｄｕｌｅｏｆｆｌｉｇｈｔｃｏｎｔｒｏｌ

图３　飞行控制轨迹跟踪方法
Ｆｉｇ．３　Ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｔｒａｃｋｉｎｇｍｅｔｈｏｄｆｏｒｆｌｉｇｈｔｃｏｎｔｒｏｌ

其作为输入传送给内环的飞行器姿态控制系统。

ＰＤ跟踪微分器环节，可以有效地平滑姿态角的期
望信号，便于姿态跟踪算法的实现。内环采用

ＰＩＤ算法保证飞行器的姿态实时跟踪，实现对期
望轨迹的自主跟踪飞行。飞行控制参数如表２所
示。

表２　飞行控制系统参数

Ｔａｂ．２　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｆｌｉｇｈｔｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ

参数 数值

组合导航姿态精度／（°） ０．１
组合导航位置精度／ｍ １
角度跟踪精度／（°） ２．０
位置跟踪精度／ｍ ３

地面站无人机通讯速率／ｂｐｓ １１５２００
无人机光谱仪通讯速率／ｂｐｓ １１５２００

２．３　光谱遥感设备
光谱遥感设备选用美国 ＡＳＤ（Ａｎａｌｙｔｉｃａｌ

ＳｐｅｃｔｒａｌＤｅｖｉｃｅ）ＦｉｅｌｄＳｐｅｃＨａｎｄＨｅｌｄ便携式光谱
仪，适用于从遥感测量、农作物监测、森林研究到

工业照明测量、海洋学研究和矿物勘察的各方面

应用。操作简单，软件包功能强大。此仪器可用

来测量辐射、辐照度、ＣＩＥ颜色、反射和透射。具
体参数指标如表３所示。

表３　ＡＳＤＦｉｅｌｄＳｐｅｃ光谱仪参数
Ｔａｂ．３　ＰａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆＡＳＤＦｉｅｌｄＳｐｅｃ

参数 数值

波长范围／ｎｍ ３５０～１０５
波长精度／ｎｍ ０．５
波长重复性／ｎｍ 优于０．３
光谱分辨率／ｎｍ ３
积分时间／ｍｓ ２ｎ×１７
扫描时间／ｍｓ １００
续航时间／ｈ ２．５
重量／ｋｇ １．５

　　光谱仪的使用条件范围广，可手持或固定在
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三脚架上，也可作为有效载荷挂载在无人机上。

本文将光谱仪挂载在无人机机体正下方，对不同

施氮量的水稻土地进行光谱测量，可实时测量原

始数据、反射、透射、辐射和辐照度光谱曲线，其中

ＡＳＤ可测量的最大辐射值超过０°天顶角处１００％
反射白板辐射值的２倍。

２．４　数据采集系统
光谱遥感数据采集系统，要求能够实时传输

位置信息和遥感信息，因此采用遥感载荷飞行平
台无人机的传输方式，系统在这３个工作节点，
都对采集的遥感数据进行了实时存储，实现多环

节数据存储和备份，如图４所示。

图４　遥感数据采集系统
Ｆｉｇ．４　Ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｏｆｒｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇｄａｔａ

　　采集的遥感数据，ＡＳＤ光谱仪本地进行存储
备份，同时回传至飞行平台。平台对数据进行校

验和板载 ＳＤ卡存储。在飞行平台与地面站的实
时通信中，将遥感数据和位置信息组合成数据包，

经９００Ｍ无线数传模块上传至地面站窗口显示并
保存。系统在地面站、飞行平台、遥感载荷３个环
节都进行了数据备份。飞行平台备份遥感载荷数

据会产生极少量数据误码，地面站备份时由于无

线传输会产生微量误码。然而多环节的备份可为

试验自由选择数据源提供方便，选择地面站数据

时可以直接通过窗口观测遥感数据，使用飞行平

台ＳＤ卡的遥感数据，可以在试验结束后详细分
析多项参数。

３　试验结果与分析

　　试验地点位于吉林省公主岭市水稻研究所试
验田（１２４°４４′Ｅ，４３°２８′Ｎ），该地区为平原地区，
土壤类型为水稻土。设计４个施氮水平试验区
域，分别为不施氮区（Ｎ１）、施氮量 ５０ｋｇ／ｈｍ２

（Ｎ２）、施氮量 １００ｋｇ／ｈｍ２（Ｎ３）和施氮量

２００ｋｇ／ｈｍ２（Ｎ４）４个区域。
选择天气条件良好、晴朗无风的上午９∶００－

１０∶３０，分别在水稻分蘖期、拔节期和抽穗期测定
水稻冠层光谱反射率。试验测试时多旋翼无人机

遥感系统距离测试区上空１０ｍ并保持静止，光谱
仪视场通过三轴稳定云台保持垂直向下，每个测

量区域在不同位置均进行５次测量，每次测量开
始和结束都对采集位置的光谱进行白板校正，以

５次试验测量点平均作为该区域光谱反射值。试
验时的数据源选择飞行平台存储的遥感数据，试

验场景如图５所示。

图５　旋翼无人机遥感系统
Ｆｉｇ．５　ＲｅｍｏｔｅｓｅｎｓｉｎｇｓｙｓｔｅｍｏｆｍｕｌｔｉｒｏｔｏｒＵＡＶ
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３．１　水稻冠层反射光谱特性
图６中ａ、ｂ、ｃ分别为分蘖期、拔节期、抽穗期

不同氮素水平下水稻冠层光谱反射率曲线。由

图６可以看出，水稻冠层光谱反射率在分蘖期、拔
节期和抽穗期随氮素水平呈现一定的规律性：即

在可见光区水稻冠层反射率随氮素水平增加呈减

小趋势，其中区域Ｎ１最高，区域Ｎ４最低；在近红

图６　不同时期、不同区域、不同氮素含量的水稻冠
层反射光谱

Ｆｉｇ．６　Ｃａｎｏｐｙｒｅｆｌｅｃｔａｎｃｅｓｐｅｃｔｒａｉｎｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｉｍｅａｎｄ
ａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｎｉｔｒｏｇｅｎｌｅｖｅｌｓ

外区，光谱反射率一开始随氮素水平增加而增大，

但氮素水平增大到一定程度后再增加氮素导致反

射率降低，近红外区光谱反射率顺序为 Ｎ３＞Ｎ４
＞Ｎ２＞Ｎ１。同时高氮素水平下，水稻冠层在近红
外区的反射率较高，在可见光区的反射率较低，主

要是由于高氮素水平对应着较高的叶绿素含量，

而叶绿素在可见光区蓝、红光具有强烈吸收特性

而在近红外区具有高度的反射、散射特性，叶绿素

在可见区形成了一个可见光区的小反射峰，能看

到对红光与蓝光波段的强吸收，使绿色波段的反

射渐近突出。另外，近红外区的光谱反射率Ｎ３＞
Ｎ４表明，当施氮水平超过一定量时，过高的氮素
供应反倒影响水稻叶绿素积累，而叶绿素含量是

作物长势的重要参数，因此，过高的氮素供应不但

造成浪费，还会影响水稻生长。

图７　抽穗期不同氮素营养水平水稻冠层反射光谱
Ｆｉｇ．７　Ｃａｎｏｐｙｒｅｆｌｅｃｔａｎｃｅｓｐｅｃｔｒａｉｎｈｅａｄｉｎｇｓｔａｇｅａｔ

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｎｉｔｒｏｇｅｎｌｅｖｅｌｓ

图７为Ｎ３施氮水平水稻冠层光谱反射率随
生长进程变化曲线，由图７可以看出，随着水稻生
长进程的增加，水稻冠层光谱反射率增加，其原因

是随着生长进程增加，叶绿素的含量不断提高，使

得对蓝、红光的吸收效应和近红外的反射效应增

强。

３．２　不同氮素水平下水稻植被指数的变化
植被指数用来表征作物生长水平，本文采用

的ＲＶＩ和ＮＤＶＩ来分析水稻氮素水平和植被指数
的关系

ＲＶＩ＝ＮＩＲＲ

ＮＤＶＩ＝ＮＩＲ－Ｒ{ }
ＮＩＲ＋Ｒ
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　　其中 ＮＩＲ为红外波段光谱反射率，Ｒ为红光
光谱反射率。图８为由光谱反射率计算得到的植
被指数ＲＶＩ和 ＮＤＶＩ，为减小单点光谱误差影响，
ＮＩＲ为红外波段光谱，选择７６０～９００ｎｍ，Ｒ为红
光光谱，选择６３０～６９０ｎｍ，选择范围与美国陆卫
５卫星上专题制图仪（Ｔｈｅｍａｔｉｃａｐｐｅｒ）波段 ＴＭ４
（７６０～９００ｎｍ）、ＴＭ３（６３０～６９０ｎｍ）相当［１９］。

图８　不同氮素水平水稻光谱植被指数 ＲＶＩ与 ＮＤＶＩ
变化

Ｆｉｇ．８　ＶａｒｉａｔｉｏｎｏｆＲＶＩａｎｄＮＤＶＩｏｆｒｉｃｅｕｎｄｅｒｄｉｆｆｅｒ
ｅｎｔｎｉｔｒｏｇｅｎｌｅｖｅｌｓ

从图８ａ中可看出，水稻植被指数ＲＶＩ随生育
期进程先增大再减小。４种氮素水平Ｎ１到Ｎ４条
件下，分蘖期到拔节期之间 ＲＶＩ不断增大，拔节
期至抽穗期之间逐渐减小，且抽穗期 ＲＶＩ值小于
其分蘖期ＲＶＩ值。上述变化原因分析为：水稻生
长进程中，植株不断壮大，随着叶面积不断增加以

及叶绿素含量的增高，对近红外波段的反射率不

断增强，同时叶绿素含量的提升使作物对可见波

段红光的吸收增强，因此 ＲＶＩ值在分蘖期到拔节
期随生长进程显著增加。从拔节期到抽穗期生长

进程中ＲＶＩ值显著减小，分析其原因，随着生长
进程不断趋于成熟，叶面积逐渐减小，水稻冠层对

近红外波段的反射强度逐渐减小，对可见光波段

的红光吸收效应减弱，导致 ＲＶＩ显著减小，另一
方面，随着生长进程水稻穗数逐渐增多，稻穗的反

射光谱在近红外波段和可见波段，和水稻冠层叶

片的反射光谱之间的差异逐渐增大，直接体现为

稻穗对水稻冠层光谱的影响不断增强，同时随着

水稻成熟进程的增加，水稻叶片颜色逐渐由绿转

黄，叶绿素对红光的吸收减弱，可见波段的红光反

射增强，因此，水稻 ＲＶＩ随拔节期向抽穗期进程
显著减小。

ＮＤＶＩ在分蘖期至抽穗期的生育期内变化如
图８ｂ所示，可以看出，ＮＤＶＩ也呈明显的规律性变
化，４种氮素水平Ｎ１到Ｎ４条件下，从分蘖期到拔
节期ＮＤＶＩ都逐渐增大，拔节期至抽穗期逐渐减
小，且抽穗期ＮＤＶＩ值小于其分蘖期ＮＤＶＩ值。归
一化植被指数ＮＤＶＩ对简单比值植被指数ＲＶＩ进
行了非线性归一化处理并限制了 ＲＶＩ的无界增
长，从图８ｂ中也可以看出ＮＤＶＩ的其整体变化规
律同ＲＶＩ是一致的。

由图８ａ和图８ｂ可以看出，相对Ｎ３的施氮水
平，Ｎ４施氮水平下水稻ＲＶｉ和ＮＤＶＩ两种植被指
数均小于同生育期 Ｎ３施氮水平水稻的植被指
数，其结果同图２光谱反射率结果相一致，因此，
植被指数ＲＶＩ和ＮＤＶＩ都可以反映和水稻长势密
切相关的叶绿素含量，两种植被指数的大小与氮

含量、叶绿素含量有直接对应关系，对过量施用氮

素影响水稻生长也可以直观反映在植被指数ＲＶＩ
和ＮＤＶＩ上。

４　结　论

　　本文利用多旋翼无人机搭载光谱仪对不同施
氮水平的水稻关键生育期进行了遥感测量，测量

结果表明不同氮素营养水平水稻的冠层光谱存在

差异，在可见光区水稻冠层反射率随氮素水平增

加而减小，在近红外区，光谱反射率一开始随氮素

水平增加而增大，但氮素水平增大到一定程度后

再增加氮素导致反射率降低。水稻植被指数 ＲＶＩ
和ＮＤＶＩ都随生育期进程先增大再减小，４种氮素
水平条件下，从分蘖期到拔节期 ＲＶＩ值都不断增
大，拔节期至抽穗期又逐渐减小，且抽穗期 ＲＶＩ
和ＮＤＶＩ值小于其分蘖期 ＲＶＯＩ和 ＮＤＶＩ值。因
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此，植被指数 ＲＶｉ和 ＮＤＶＩ都可以反映和水稻长
势密切相关的叶绿素含量，且两种植被指数的大

小与氮含量、叶绿素含量有直接对应关系，对过量

施用氮素影响水稻生长也可以直观反映在植被指

数ＲＶＩ和ＮＤＶＩ上。实验结果说明利用多旋翼无
人机为平台同步搭载光谱仪器构成农情遥感监测

系统在反演作物植被指数方面是可行的。本文设

计的基于无人机平台的遥感数据采集系统能够有

效、实时获取光谱信息，其获取的农田实时信息，

高空间分辨率和光谱分辨率等能够为作物长势分

析、健康状况监测提供必要的数据支持。另外，无

人机平台在低空（几米至几十米）遥感数据受大

气、云层风等外界因素的干扰较小，可以更加准

确地反映反演区真实状况，可以作为现有卫星、航

空以及地面遥感的有益补充，作为一环构建更为

合理的综合遥感系统。
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