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机器人“触摸”叶子识别植物。 山东第一医科大学（山东省医学科学院）副教授宋忠乾与合作
者开发出一种机器人，能通过电极触摸植物的叶子识别不同生长阶段的不同物种。该机器人可以
测量现有视觉方法无法确定的表面纹理和含水量等特性，其识别了10种不同的植物物种，平均准
确率为97.7%，并以100%的准确率识别了紫荆花在不同生长阶段的叶子。相关研究11月14日发表
于Device。

我们的目标是使更多农民和农业研究人员可以使用机器人来监测作物的健康和生长情况，并根据
需要给作物施用水和肥料，以及控制害虫。该论文通讯作者、山东第一医科大学（山东省医学科
学院）副教授宋忠乾说，该机器人可以彻底改变作物管理和生态系统研究，并使早期疾病检测成
为可能，这对植物健康和粮食安全至关重要。

现有设备不是与植物进行物理接触，而是使用视觉方法捕获有限的信息，这些信息容易受到诸如
照明条件、天气变化或背景干扰等因素的影响。

为了克服这些限制，宋忠乾和同事们开发了一种机器人，受人类皮肤的启发，其各结构以分层的
方式协同工作，通过触摸获取信息。当机器人的电极与叶子接触时，该设备能通过测量几个特性
来了解植物：在给定电压下可以储存的电荷量、电流通过叶子的困难程度，以及机器人抓住叶子
时的接触力。研究人员使用机器学习对这些数据进行处理，以便对植物进行分类，因为每个测量
值对应不同的植物物种和生长阶段。

宋忠乾说，虽然该机器人在精准农业、生态研究、植物病害检测等领域显示出巨大而意想不到的
潜在应用，但仍存在一些限制。例如，该设备还不能通用，无法有效识别具有复杂结构的植物类
型，例如毛刺和针状叶子。但这可以通过改进机器人电极的设计来改善。

宋忠乾说：根据技术和市场的发展，可能需要相对较长的时间才能实现大规模生产和部署。

下一步，研究人员计划从更广泛物种中收集数据，扩充用于训练算法的植物物种数据库，进而帮
助机器人扩大可识别的植物数量。研究人员还希望进一步整合设备的传感器，实现即便没有外部
电源，也能实时显示结果。（来源：中国科学报 冯维维）

相关论文信息：http://doi.org/10.1016/j.device.2024.100615
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