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摘　要: 在无人机应用于输电线巡检背景下, 为了方便后续的输电线故障检测与分析, 提出一种新的基于无人机图

像的输电线检测方法. 首先, 通过 Otsu获取高低阈值的方法改进 Canny边缘检测算法, 用于提取输电线图像边缘;
然后, 通过数学形态学方法处理边缘检测得到的二值图像, 并用分式查表法改进的 Hough 变换对数学形态学处理

后的图像进行直线段检测; 最后, 提出线-线空间信息分析的方法, 对检测出来的直线段进行筛选和拟合. 通过在无

人机图像上的实验结果表明, 本文提出的输电线检测方法是一种性能良好的基于无人机图像的输电线检测方法.
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Abstract: In the background of the application of UAV to the power line inspection, a new power line detection method
based on UAV image is proposed in order to convenient analyzing the power line. First, an adaptive threshold Canny edge
detection method based on Otsu is proposed, which is used to detect the edge of the power line. Then, the binary images
obtained by the edge detection are processed by mathematical morphology, and the line segment detection is carried out
by Hough transform improved by fractional look-up table method. Finally, a method based on line to line spatial
information analysis is proposed to screen and fit the line segments. The experimental results on UAV images show that
the proposed power line detection method is a well performance power lines detection method, which is based on UAV
images.
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1   引言

输电线路巡检是保证输电可靠性和防止电力安全

事故发生的重要措施之一. 在过去, 依赖于巡检员定期

巡检, 这是项劳动密集型的工作, 耗费大量的人力物力.

现如今, 无人机技术快速发展, 文献[1–5]提出了无人机

巡检方案. 通过搭载光学设备的无人机获取输电线路

的图像, 然后对图像进行处理完成巡检工作. 输电线检

测是图像处理至关重要的环节, 只有准确的检测出输

电线, 才能进一步分析和诊断输电线是否发生破损、

断股等故障.

计算机系统应用 ISSN 1003-3254, CODEN CSAOBN E-mail: csa@iscas.ac.cn
Computer Systems & Applications,2019,28(2):233−239 [doi: 10.15888/j.cnki.csa.006801] http://www.c-s-a.org.cn
©中国科学院软件研究所版权所有. Tel: +86-10-62661041

①  收稿时间: 2018-08-20; 修改时间: 2018-09-20; 采用时间: 2018-10-10; csa在线出版时间: 2019-01-28

Research and Development 研究开发 233

http://www.c-s-a.org.cn/1003-3254/6801.html
http://www.c-s-a.org.cn/1003-3254/6801.html
mailto:cas@iscas.ac.cn
http://dx.doi.org/10.15888/j.cnki.csa.006801
http://www.c-s-a.org.cn


边缘检测是直线检测得关键步骤, 在文献[6–8]中

都应用了 Canny边缘检测算法, 虽然在文献[9,10]中都

对 Canny 算法进行了改进, 主要是针对梯度方向上的

改进. 然而 Canny算法还有很大一个弊端, 那就是双阈

值, 且阈值没有自适应能力, 针对每一张图像都需要进

行繁琐得人工调参. 严重影响了工作效率.

在文献[11–15]中都是采用 Hough 变换的方法进

行直线检测, 虽然都能检测出直线, 但是存在很多干扰

直线段, 并没有很好得排除误检直线段. 而且还会因为

一些局部遮挡导致检测出来得直线发生间断, 只是把

它们简单的连接起来, 存在较大得偏差.

针对上述问题, 提出了一种基于无人机图像的输

电线检测方法, 该方法主要贡献如下:

1) 通过 Otsu 获取高低阈值的方法改进 Canny 边

缘检测算法, 有效避免人工调参, 大大提升了效率和为

软件自动化提供有力保障.

2) 使用分式查表法改进 Hough 变换, 大大减小检

测时间.

3) 提出线-线空间信息分析方法, 能够有效的对

Hough变换所检测的直线段进行筛选和拟合.

4) 提出完整的基于无人机图像的输电线检测方

法, 为后续的输电线破损、断股等故障诊断提供便利.

2   本文算法

如图 1 所示, 为本文算法的整体流程. 首先, 通过

Otsu 获取高低阈值的方法改进 Canny 边缘检测算法,

用于提取输电线图像边缘; 然后, 通过数学形态学方法

处理边缘检测得到的二值图像, 并用分式查表法改进

的 Hough变换对数学形态学处理后的图像进行直线段

检测; 最后, 提出线-线空间信息分析的方法, 对检测出

来的直线段进行筛选和拟合.

2.1   自适应阈值 Canny 边缘检测

Canny 边缘检测的主要步骤: 首先, 使用高斯低通

滤波器对输电线图像滤波, 达到平滑降噪的目的. 然后,

计算输电线图像的梯度大小和方向, 并用非极大值抑

制方法抑制梯度幅值. 最后, 采用高低阈值消除伪边缘

和边缘连接. 本文的高低阈值通过 Otsu 方法获取, 具

体流程如图 2所示.

输入图像

Otsu法改进的Canny边
缘检测

形态学处理

分式查表法改进的
Hough直线检测

输出检测结果

 
图 1    本文算法的整体流程

 

输入图像

高斯低通滤波

计算梯度和幅值

Otsu法获取高低阈值

根据阈值确定边缘

输出边缘结果

 
图 2    自适应阈值 Canny边缘检测流程图

 

2.1.1    滤波消除噪声

使用高斯低通滤波器对输电线图像滤波, 达到平

滑降噪的目的, 二维高斯函数为:

G (x,y,σ) =
1

2πσ
exp

(
1

2σ

(
x2+ y2

))
(1)

其梯度向量为:

∇G =
[
∂G/∂x
∂G/∂y

]
(2)

其中,

∂G
∂x
= kxexp

(
− x2

2σ2

)
exp

(
− y2

2σ2

)
(3)

∂G
∂y
= kyexp

(
− x2

2σ2

)
exp

(
− y2

2σ2

)
(4)

原图 F(x, y)经过平滑滤波器的卷积操作后就得到

了输出图像 I(x, y), 其中, k 为高斯滤波器参数, 用于控
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制平滑度.

2.1.2    计算梯度值

依次计算 3×3 邻域的 0°, 45°, 90°, 135°方向的一

阶偏导数,

P0◦ = I (i+1, j)− I (i−1, j) (5)

P45◦ = I (i−1, j+1)− I (i+1, j−1) (6)

P90◦ = I (i, j+1)− I (i, j−1) (7)

P135◦ = I (i+1, j+1)− I (i+1, j−1) (8)

进行偏导数合并,

Px′ =
(√

2−1
)
P0◦ +

(
2−
√

2
)
(P45◦ +P135◦ )

2
(9)

Py′ =
(√

2−1
)
P90◦ +

(
2−
√

2
)
(P45◦ +P135◦ )

2
(10)

计算梯度的幅值和方向,

M (x,y) =
√

Px′
2+Py′

2 (11)

θ(x,y) = arctan
(

Px′

Py′

)
(12)

2.1.3    Otsu法选取阈值

Otsu 是简单高效的自适应阈值选取方法. 其主要

思想是通过最大化类间方差来选取出实现最佳分割的

阈值.

用灰度图表示输电线路图像, 从而计算出灰度直

方图, 并将其归一化后得到,

Pr
(
rq

)
=

nq

n
q = 0,1,2, · · · , l−1 (13)

nq rq其中, n 表示图像的总像素数,  表示在 灰度级的像

素数, l表示图像拥有的灰度级数.

用 k 和 m 表示高低阈值, 那么第一类的像素灰度

级为[0, 1, 2, …, k], 第二类的像素灰度级为[k+1, k+2,

…, m], 第三类的像素灰度级为[m+1, m+2, …, l–1], 可

定义类间方差函数为:

σB
2 = ω0σ0

2+ω1σ1
2+ω2σ2

2 (14)

其中,

ω0 =
∑k

q=0
Pr(rq),

µ0 =
∑k

q=0
qPr(rq)/ω0,

ω1 =
∑m

q=k+1
Pr(rq),

µ1 =
∑m

q=k+1
qPr(rq)/ω1,

ω2 =
∑l−1

q=m+1
Pr(rq),

µ2 =
∑l−1

q=m+1
qPr(rq)/ω2,

σ0
2 =

∑k

q=0
(q−µ0)2/ω0,

σ1
2 =

∑m

q=k+1
(q−µ1)2/ω1,

σ2
2 =

∑l−1

q=m+1
(q−µ2)2/ω2,

类间方差函数分别对 k 和 m 求一阶偏导数可得:

∂σB
2

∂x
= (k−µ0)2Pk − (k−µ1)2Pk (15)

∂σB
2

∂m
= (m−µ1)2Pm− (m−µ2)2Pm (16)

从而得到,

2k−µ0−µ1 = 0 (17)

2m−µ1−µ2 = 0 (18)

因此, 满足公式 (17)(18) 的 k 和 m 就是所取得高

低阈值.

2.1.4    确定边缘

采用以下策略来确定像素点是否为边缘像素:

1) 若像素幅值大于高阈值, 则判定为边缘像素.

2) 若像素幅值小于低阈值, 则判定为非边缘像素.

3) 若像素幅值在高、低阈值之间, 且该像素连接到

边缘像素时, 判定为边缘像素, 否则判定为非边缘像素.

2.2   形态学处理

形态学处理是图像上下文像素集合的非线性运算.

可通过对 2.1 所述边缘检测方法得到的二值图像进行

膨胀运算, 从而实现输电线边缘间断点的连接, 然后通

过腐蚀运算使得输电线面积不产生大的变化.

膨胀运算是将图像 A 与核 B 进行卷积, 计算出图

像 A 被核 B 覆盖区域像素的局部最大值, 并将此局部

最大值赋给图像 A 被核 B 覆盖区域的中心位置. 数学

表达式为:

A′ (x,y) = max
− sizeB

2 <i, j< sizeB
2

A (x+ i,y+ i) (19)
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腐蚀运算则与膨胀运算恰恰相反, 将图像 A 与核

B 进行卷积, 计算出图像 A 被核 B 覆盖区域像素的局

部最小值, 并将此局部最小值赋给图像 A 被核 B 覆盖

区域的中心位置. 数学表达式为:

A′ (x,y) = min
− sizeB

2 <i, j< sizeB
2

A (x+ i,y+ i) (20)

2.3   Hough 变换直线段检测

2.3.1    概述

Hough变换实现了图像空间到参数空间得映射关

系, 被广泛应用于直线检测.
如图 3 所示, 展示了 Hough 变换应用于直线检测

的主要思想: 根据图像空间和 Hough 参数空间的对偶

性. 首先, 把图像空间中的像素点变换到 Hough参数空

间中. 然后, 在 Hough参数空间里进行累加统计. 最后,
查找累加器的峰值, 从而检测出直线.
 

y=kx+b

(ρ,θ)

 
图 3    Hough变换图解

 

2.3.2    对偶性分析

(x,y)

在图像空间的笛卡尔坐标系中 ,  所有共线的点

可用直线方程描述为:

y = kx+b (21)

其中, k 为斜率, b 为截距. 将其转换到 Hough参数空间

的极坐标系下可得:

y =
(
−cosθ

sinθ

)
x+

ρ

sinθ
(22)

因而就有: 
k=−

cosθ
sinθ

b=
ρ

sinθ

(23)

由于 k 和 b 为定值, 所以在图像空间中的直线变

换到 Hough参数空间中就成了点.
(x0,y0)在图像空间的笛卡尔坐标系中, 过点 的直线

束可描述为:

A (x− x0)+B (y− y0) = 0 (24)

其中, A 和 B 为系数, 每一组 A 和 B 将对应一条直线.

将其转换到 Hough参数空间的极坐标系下可得:

ρ = x0 cosθ+ y0 sinθ (25)

(x0,y0)在图像空间的笛卡尔坐标系中过定点 的所

有直线, 可用 Hough 参数空间的极坐标系下正弦曲线

来描述.

2.3.3    分式查表法改进 Hough

经典 Hough 变换具有计算量大, 存储空间消耗大

等劣势. 根据 2.3.2 的对偶性分析, 也可以使用直线的

斜率 k 和截距 b 来建立参数空间, 并且使用分式查表

法进行改进. 将斜率和截距用分式表示, 具体思路如下:

m×n

1×8 2×4

1×18 2×9 3×6

以大小为 的图像为例 (其中 m>n). 首先, 将

1~m 的整数进行分解, 如 8 可分解为: “ ”、“ ”,

18可分解为: “ ”、“ ”、“ ”, 将这些化简方

案存储起来得到分式化简表. 然后, 将 1~m 的整数进行

两两相除, 并利上一步得到的分式化简表进行查表化

简, 得到最简分式表.

在建立好最简分式表之后, 检测斜率时, 就用上述

的分式化简表进行查表化简, 然后将结果在最简分式

表对应位置的计数器加 1. 最后, 找出计数器值大于阈

值的位置的斜率.

使用类似方法, 分别在已求得的斜率下进行截距

检测, 找出计数器值大于阈值的位置的截距.

2.4   直线段筛选拟合

2.4.1    直线段分析

分析经过 Hough 变换之后检测出的直线段, 可以

归为以下几类:

1) 如图 4所示, 分段直线段, 但它们属于同一条输

电线.
 

A
1

B
1

A
2

B
2

s
1

s
2

y

x 
图 4    直线段属于同一直线

 

2) 如图 5所示, 相互交叠的直线段, 但是它们属于

同一条输电线.
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A
1

B
1

A
2

B
2

s
1

s
2

y

x 
图 5    直线段交叠

 

A1B1

A2B2

3) 如图 6 所示, 存在误检的直线段,  是输电

线, 而 是误检的直线段.
 

A
1

B
1

A
2

B
2

s
1

s
2

y

x 
图 6    存在误检直线段

 

2.4.2    线-线空间信息分析

s1 s2 r (s1, s2)

u (s1, s2)

定义直线段 、 的分离度 和方向相差度

,

r (s1, s2) =

∣∣∣∣−−−−→B1A2

∣∣∣∣∣∣∣∣−−−−→A1B1

∣∣∣∣+ ∣∣∣∣−−−−→B1A2

∣∣∣∣+ ∣∣∣∣−−−−→A2B2

∣∣∣∣ (26)

u (s1, s2) =

∣∣∣∣∣∣arctan
(

yB1 − yA1

xB1 − xA1

)
− arctan

(
yB1 − yA2

xB1 − xA2

)∣∣∣∣∣∣
+

∣∣∣∣∣∣arctan
(

yB1 − yA2

xB1 − xA2

)
− arctan

(
yA2 − yB2

xA2 − xB2

)∣∣∣∣∣∣
(27)

针对 2.4.1所述情况, 分离度和方向相差度的表现

结果如表 1所示,
 

表 1     各类情况下的分离度和方向相差度表现
 

类别 分离度 方向相差度

图 3 很小 很小

图 4 较大 很小

图 5 大小不一定 很大
 
 

因此, 可以根据线-线空间信息分析: 把与多条直

线段的方向相差度都很大的直线段判定为误检直线段

并将其剔除; 把方向相差度很小且分离度很小的直线

段进行连接; 把方向相差度很小且分离度较大的直线

段进行合并. 最终实现了直线段的筛选和拟合, 完成输

电线检测.

3   实验结果与分析

为验证本文算法在边缘检测阶段 Canny阈值自适

应的便利性, 分式查表法改进 Hough 变换的高效性和

直线筛选拟合时的线线空间信息分析方法的良好性能,
以及对本文算法的整体效果评价. 在无人巡线图像上

进行实验, 实验所用环境为 Win10 系统下, VS2015+
Opencv, 硬件设备 CPU为 i7-7700K, 内存 16 G.
3.1   Canny 阈值自适应的便利性

本组实验, 选取 2组无人机巡线图像, 分别使用手

动阈值和自适应阈值的 Canny边缘检测方法对巡线图

像进行边缘检测. 效果如图 7所示.
 

(a) 阈值过小 (b) 阈值过大 (c) Otsu自适应

(d) 阈值过小 (e) 阈值过大 (f) Otsu自适应

第一组图像预处理结果

第二组图像预处理结果 
图 7    手动阈值和 Otsu自适应阈值处理结果

 

在使用经典 Canny 边缘检测方法时: 图 7(a) 和图

7(d)由于阈值过小, 造成检测出来的边缘过多, 并且凸

显了背景中树叶等物体边缘对输电线检测造成干扰的

问题; 图 7(b)和图 7(e)由于阈值过大, 甚至造成了输电

线边缘的丢失. 可见, 阈值对 Canny边缘检测效果是至

关重要的, 然而在使用经典 Canny方法时, 针对不同图

像, 阈值都需要一次次手动调整, 并且想要调整出合适

的阈值, 是一项非常繁琐, 工作量巨大的任务. 本文提

出了 Otsu 方法来自适应获取阈值, 其处理效果如图

7(c) 和 (f) 所示, 即实现了不错的处理效果, 同时又避
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免了繁琐的人工调阈值.
3.2   分式查表法改进 Hough 变换的高效性

128×128 256×256 800×600

本组实验分别使用经典 Hough变换直线检测和分

式查表法改进的 Hough变换在无人机巡线图像大小为

,  ,  的图像上进行实验, 检测

所需时间如表 2所示.
128×128

256×256

800×600

从表 2 可以看到 ,  在图像为 时 ,  经典

Hough 变换所需时间为 3.7 s, 而分式查表法 Hough 变

换几乎是可以忽略的时间 .  随着图像增大为

时, 分式查表法 Hough 变换所需时间仅是经

典 Hough 变化的千分之一数量级. 进一步增大图像到

, 所需时间达到万分之一数量级. 可见, 随着

图像的增大, 分式查表法 Hough 变换所体现出来的速

度优势更大.
 

表 2     2种 Hough变换检测所需时间对比
 

图像尺寸
经典 Hough变换

所需时间 (s)
分式查表法 Hough变换

所需时间 (s)
128×128 3.7 0.004
256×256 225.2 0.01
800×600 3101.4 0.17

 
 

在图像采集设备性能越来越好的背景下, 由于后

续需要进行输电线的破损等故障检测, 所采集的无人

机巡线图像往往是高分辨率的大图, 分式查表法改进

的 Hough 变换可以很好的解决 Hough 变换检测时所

带来的计算量大, 耗时严重的问题.
3.3   线线空间信息分析方法的良好性能

本组实验, 选取 2组无人机巡线图像进行实验. 提
取出 Hough变换直线段检测的结果图和经过本文提出

的线线空间信息分析方法对直线段筛选拟合的结果图,
将他们作对比.

实验结果如图 8 所示, 其中图 8(b) 和图 8(e) 为
Hough变换直线段检测的结果, 可以看到, 同一条输电

线上出现了多条相互交叠的直线段, 主要是由于无人

机拍摄距离较近, 并且形态学处理中有膨胀运算, 造成

输电线横截面方向占据的像素点较多. 同一条输电线

上还有少量的直线段之间会出现间断, 这是受到部分

输电线的局部位置被腐蚀和边缘检测效果等因素的影

响. 在图 8(e) 中还出现了误检, 这是由于图像背景复

杂, 受到边上连续茂密树叶的干扰. 在通过本文提出的

线线空间信息分析方法处理后 ,  结果如图 8(c) 和
8(f)所示, 可以很好的将属于同一条输电线的大量交叠

直线段和少量间断直线段拟合成一条完整的直线, 并
且还可以滤除误检出来的直线段.
 

第一组图像处理结果

(a) 原图 (b) Hough检测结果 (c) 线线空间分析

(d) 原图 (e) Hough检测结果 (f) 线线空间分析

第二组图像处理结果 
图 8    实验结果对比

 

3.4   算法综合评价

本组实验, 共选取 134张无人机巡线图像, 共含输

电线 318根, 使用本文算法进行实验. 从检测率和误检

率两个层面进行统计与评价. 具体结果如表 3所示. 最
终正确检测出 284根输电线, 检测正确率高达 89.30%,
而误检根数只有 12 根, 误检率低至 3.77%. 而对于未

改进的原始 Canny+Hough方法, 所得的检测正确率只

有 64.79%, 误检率高达 20.44%. 可见, 本文 Otsu 方法

改进的 Canny 边缘检测的阈值恰当, 提出的线线空间

分析方法可以很好的对 Hough变换检测出来的直线段

进行筛选拟合. 通过本组实验, 验证了本文算法具有正

确率高, 误检率低的优点.
 

表 3     本文算法综合评价表
 

算法 正确数目 正确率 (%) 误检数目 误检率 (%)
本文 284 89.30 12 3.77
未改进 206 64.79 65 20.44

4   总结

本文提出的方法: 通过基于 Otsu 的自适应阈值

Canny 边缘检测方法对无人机图像进行边缘检测得到

二值图像, 然后经过数学形态学方法处理后, 用分时查
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表法改进的 Hough变换进行直线段检测, 最后用线-线
空间信息分析的方法进行直线段筛选和拟合, 最终检

测出输电线.
通过在无人机图像上实验, 验证了这是一种性能

良好的基于无人机图像的输电线检测方法.

参考文献

李建峰, 段宇涵, 王仓继, 等. 无人机在输电线路巡检中的

应用. 电网与清洁能源, 2017, 33(8): 62–65, 70. [doi: 10.3969/
j.issn.1674-3814.2017.08.011]

1

王亚先, 韩军, 赵庆喜, 等. 关于无人机自动巡检方法的研

究. 计算机仿真, 2017, 34(3): 56–61, 160. [doi: 10.3969/j.issn.
1006-9348.2017.03.013]

2

吴立远, 毕建刚, 常文治, 等. 配网架空输电线路无人机综

合巡检技术. 中国电力, 2018, 51(1): 97–101, 138.
3

Menendez  OA,  Perez  M,  Cheein  FAA.  Vision  based
inspection  of  transmission  lines  using  unmanned  aerial
vehicles. Proceedings of 2016 IEEE International Conference
on  Multisensor  Fusion  and  Integration  for  Intelligent
Systems. Baden-Baden, Germany. 2016. 412–417.

4

Liao JH, Zhang QY, Su YX, et al. Design of small four-rotor
UAV  transmission  line  inspection  systems.  Proceedings  of
the  2nd  International  Conference  on  Machinery,  Materials
Engineering,  Chemical  Engineering  and  Biotechnology.
Chongqing,  China.  2015.  [doi:  10.2991/mmeceb-
15.2016.130]

5

余明扬, 朱齐果, 王一军. 基于 Canny算子和 Radon变换6

的轨道图像校正方法. 计算机应用, 2017, 37(S2): 92–94,
133.
李亚娣, 黄海波, 李相鹏, 等. 基于 Canny算子和 Hough变
换的夜间车道线检测 . 科学技术与工程 ,  2016,  16(31):
234–237, 242. [doi: 10.3969/j.issn.1671-1815.2016.31.045]

7

Wang HJ. Edge detection of axis parts via combining canny
operator  with  Hough  transformation.  Mechanical  &
Electrical Engineering Technology, 2016, 45(9): 27–30, 47.

8

王英, 向碧群, 黄颖. 基于 Canny理论的多方向角边缘检测

算法. 计算机工程, 2007, 33(23): 211–212. [doi: 10.3321/j.issn:
1002-8331.2007.23.065]

9

董晶, 杨夏, 于起峰. 基于边缘连接的快速直线段检测算

法. 光学学报, 2013, 33(3): 0315003.
10

李芳, 董振华, 水宜水. 随机 Hough变换在高压输电线检

测中的应用. 软件导刊, 2014, (9): 155–157.
11

黄东芳. 基于一种改进的 Hough变换的输电线路图像中

导线识别研究[硕士学位论文]. 南宁: 广西大学, 2016.
12

孙实超. 无人机航拍图像的输电线识别方法[硕士学位论

文]. 南宁: 广西大学, 2016.
13

Yan  GJ,  Li  CY,  Zhou  GQ,  et  al.  Automatic  extraction  of
power  lines  from  aerial  images.  IEEE  Geoscience  and
Remote Sensing Letters, 2007, 4(3): 387–391. [doi: 10.1109/
LGRS.2007.895714]

14

Baker  L,  Mills  S,  Langlotz  T,  et  al.  Power  line  detection
using  Hough  transform  and  line  tracing  techniques.
Proceedings of 2016 International Conference on Image and
Vision  Computing.  Palmerston  North,  New  Zealand.  2016.
1–6.

15

2019 年 第 28 卷 第 2 期 http://www.c-s-a.org.cn 计 算 机 系 统 应 用

Research and Development 研究开发 239

http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1671-1815.2016.31.045
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1671-1815.2016.31.045
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1674-3814.2017.08.011
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1006-9348.2017.03.013
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.2991/mmeceb-15.2016.130
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1671-1815.2016.31.045
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.3969/j.issn.1671-1815.2016.31.045
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.3321/j.issn:1002-8331.2007.23.065
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://dx.doi.org/10.1109/LGRS.2007.895714
http://www.c-s-a.org.cn

