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 يهرز در مزارع چا يکنترل علف ها طراحي و ساخت دستگاه هوشمند يامکان سنج

 

 5محدثه پورعلي اشکلکو 4علي قلیزاده کندي،  3پرشکوهي غلاميمحمد  ،*2عادل رنجي ،*1جلال الدین قضاوتي

 ، ايرانبناب، باشگاه پژوهشگران جوان و نخبگان، بنابدانشگاه آزاد اسلامي، واحد   -1

 آزاد اسلامي، واحد تاکستان، باشگاه پژوهشگران جوان و نخبگان، تاکستان، ايراندانشگاه  -2

 ، تاکستان، ايران، گروه ماشین های کشاورزی، دانشگاه آزاد اسلامي واحد تاکستاندانشیار  -3

 ، گروه ماشین های کشاورزی، دانشگاه آزاد اسلامي واحد تاکستان، تاکستان، ايراندانشجوی سابق -4

 ، ايرانلاهیجان، باشگاه پژوهشگران جوان و نخبگان، لاهیجانشگاه آزاد اسلامي، واحد دان -5

 ( Adelranji@yahoo.comو Ghezavati905@gmail.com گان مسئول:نگارنده  *) 

 

 دهیچک

 یه سازیو شب ين سنجامکا يشده تا به بررس يق سعین تحقيدر ا یهرز در مزارع چا یعلف ها ييایمیت شيرير برهم کنش مدیثأبه منظور ت

باشد که از یم يبصورت سنت یهرز چا ین روش مبارزه علف هايج تريپرداخته شود. را یهرز در مزاع چا یدستگاه هوشمند کنترل علف ها

 ين نوع مزارع را ميهرز ا یدر سطح مزرعه نام برد. کنترل علف ها ييایمیه سموم شيرو يتوان به مصرف ب ين روش مين مضررات ايبزرگتر

ه یو شب يبررس Solid worksتوسط نرم افزار  ،زاد شده در فضاآسموم  يزه همراه با کنترل مقدار خروجیمکان توان بصورت کنترل شده و کاملاً

ن يباشد. در ایم یچا يبرگ مصرف اًگر مزرعه، خصوصيدر مناطق د ييایمیدا نکردن سموم شین طرح انتقال پيد مهم ايکرد. از فوا یساز

از يک سامانه پیشنهادی که با توجه به شکل خاص خود میتواند در بین بوته های چای يا مشابه  ک مدل نمونهي يتوان با طراحیپژوهش م

ر يهرز از قبل مشخص شده توسط تصاو یعلف ها یحرکت کند و به جداساز ين بوته ها بصورت طولیدر بن امکان را داراست تا ياحرکت کند، 

 یبه عملگرها که شامل افشانک ها ين کنترلیفرام ييبپردازد. پس از شناسا  MATLABن توسط نرم افزاریاز دورب يافتيتال دریجيد

ف يتعر  yو xهرز که براساس مختصات  یمناطق تجمع علف ها یگردد. در انتها عمل پاشش بر رو‌يباشد ارسال میف شده ميتعر یدیسلونوئ

 د. وش‌يرار مر تکین عمل در طول مسيدهد و ا يشوند انجام م‌يم

 ، کنترل هوشمندزهی، مکانييایمیهرز، سموم ش ی، علف هایمزارع چا :يدیواژگان کل

 

 مقدمه

هرز باغهای چای يابد. چنانچه با علفهای  کاهش مي با هجوم علفهای هرز ،درصد محصول چای جهان 15تا  14دهد که  آمار جهاني نشان مي

در سالهای پر باران هجوم علفهای هرز بسیار زياد است . صد کاهش برگ سبز نیز منجر مي شودرد 54تا  44میزان خسارت به ، ای نشود مبارزه

نه یاز جمله عوامل مهم در زم يسم پاش. گیرد، بنابراين هزينه کارگری بسیار بالاست و چون مبارزه مکانیکي با آن در فصل برداشت صورت مي
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شتر نحوه اعمال سم را یدر سم پاش ها به کار برده شده تا هر چه ب یمتعدد یاجزا امروزهباشد.  يم یمحصولات کشاورز یداشت و نگهدار

ن راستا يدر ا مدرن اشاره نمود. يکیالکترون یتوان به سامانه ها يند. از جمله مينما یریز به دقت اندازه گیزان آن را نیکنترل کرده و م

به منظور کاهش  یکشاورز یندهايکل فرآ يسازمانده یسامانه محور برا یکرديق شکل گرفت که آن را رویدق یتحت عنوان کشاورز يمفهوم

 یا فناوري  VRTنهین زميمورد استفاده در ا یند. از جمله سامانه هاينما يف ميدار تعريپا یش بازده و توسعه کشاورزيمصرف نهاده ها، افزا

ق از جمله یدق یاهداف کشاورز یر در راستايپردازش تصو یهان یها از جمله دورببر حسگر يق مبتنیدق یکشاورز .باشد ير میزان متغیم

تکنیکهای پردازش تصاوير ديجیتالي، ماشین بینايي و شاخه های  داشته است. يباشد که امروزه رشد و توسعه روز افزون يم ينينو یهاروش

ماشینهای کشاورزی باز مي کنند. از جمله  يحوابسته به آنها هر روز جای خود را در بین رشته های علوم فني و مهندسي و از جمله طرا

 سامانه يک( 2442) همکاران و ويئزن روش ها و کاهش خطای انساني است. مزيتهای اصلي اين روش، غیر مخرب بودن و بلادرنگ بودن اي

 اساس بر که کردند طراحي انگیاه هندسي های ويژگي استخراج و شده گرفته طیفي دو تصاوير از استفاده با هرز علف خودکار برداری نمونه

 برای را بندی طبقه الگوريتم نمونه سه آنها. دهد مي صورت را بندی طبقه عمل هرز، های علف( شناسي ريخت) مورفولوژيکي های ويژگي

 اشیاء های ويژگي استخراج با( 2414)همکاران و گرهارد .نمودند آزمايش رشد مختلف مراحل در و مختلف های گونه گیاه، متفاوت های شکل

 با  بعد قدم در سپس. کردند بندی طبقه  تصوير در موجود تعداد و شکل براساس را هرز های علف شده، پردازش تصاوير از شده استخراج

 خودکار سامانه روی بر را مطالعاتي( 2442)همکاران و اسیف .کردند مشخص را هرز علف کلاس و نوع بندی خوشه های الگوريتم از استفاده

 منظور به شد، مي برداری عکس پیوسته بصورت که تصاويری روی را پردازش عمل شده ارائه بینايي سیستم. دادند انجام هرز علف یصتشخ

 شرايط در و سازی شبیه MATLAB افزار نرم در بینايي الگوريتم اين. داد مي صورت موجود وضع محاسبه و محصول رديف بین فضای يافتن

( با طراحي و ساخت سامانه هوشمند کنترل علف های هرز که در 2413علي قلیزاده کندی و همکاران ) .شد گرفته کار به واقعي و مصنوعي

-شده است تا سامانه ين پژوهش سعيدر ا نهايت به ثبت اختراع منجرشد گام مهمي در پیشرفت رو به جلوی اين نوع پژوهش ها داشته باشند.

ر ين سامانه از پردازش تصاويشود. در ا امکان سنجير يپردازش تصو یک هایبا استفاده از تکن یمزارع چاهوشمند  يبه منظور سم پاش یا

-يسمپاش نصب خواهد شد بهره گرفته م يجلوتر از بوم اصل يتال که در محلیجيد ین عکس برداریا دو دوربيک يه شده توسط یته يتالیجيد

  شود.

 مواد و روش ها

ت از محیط زيست و کنترل بهینه مصرف نهاده های شیمیايي، تحقیقات در زمینه روش های نوين با عنايت به توسعه روش های حفاظ

مبتني بر  VRAسمپاشي با رويکرد کاهش مصرف سموم شیمیايي در حال گسترش است. بر اين اساس در اين طرح نمونه ای از سامانه 

دستگاه ارائه ر عملیات سمپاشي را در نقاط خاصي از مزرعه انجام دهد. حسگر )دوربین( طراحي مي شود تا بر اساس تراکم و نوع علف های هز

برای جدا  MATLABبخش نرم افزاری شامل برنامه های نوشته شده در  .شده از دو قسمت نرم افزاری و سخت افزاری تشکیل شده است

ها از رايانه و ارسال آن به عملگر ها مي باشد.  يافت دادهسازی علف هرز از گیاه اصلي و زمین مزرعه و همچنین کد برنامه میکروکنترلر برای در

:  بخش سخت افزاری هم از دو بخش الکترونیکي و مکانیکي تشکیل شده که به ترتیب شامل اجزاء زير مي باشند: بخش الکترونیکي شامل

زوکار انتقال توان به چرخ های محرک، موتور حسگرها، رايانه، افشانک های سلونوئیدی و مدارهای کنترلي و قسمت مکانیکي شامل: شاسي، سا

علف هرز از  جعبه دنده، مخزن سم، پمپ سم پاش و مسیر انتقال سم به افشانک ها مي باشد. در اين سازوکار روشي مؤثر برای آشکار سازی

افزار و نرم افزار از هماهنگي بالايي بايد سخت  مورد نظر پیشنهاد شده است. از اين رو در اين روش ميپاشي بر روی محدوده  گیاه اصلي و سم

 چای  اجرای اين طرح در شرايط مزرعه مشکلات مربوط به برخوردار باشند تا پاشش روی هدف اصلي )علف هرز مورد نظر( صورت بگیرد.

 عبارتند از:

Archive of SID

www.SID.ir

http://www.sid.ir


همایش ملی چای                                                                                        اولین              

 4931 اسفند   41 -لاهیجان و مرکز تحقیقات چای کشورواحد یدانشگاه آزاد اسلام
                      

 

 شرايط خاک مزرعه که باعث لغزش و ايجاد اختلال در سرعت پیشروی مي شود. -الف

گر که به ترتیب مدت زمان صرف شده برای محاسبه پردازش تصوير توسط رايانه و زمان تأخیر برای  توسط پردازشمدت زمان محاسبه  -ب

 پردازش اطلاعات فرستاده شده به میکروکنترلر و ارسال آن برای افشانک ها.

 فضای خاص در بین مزارع چای. -پ

 .چایمدت زمان صرف شده از زمان پاشش سم و نشستن روی علف هرز -ت

مي شود طوری عوامل نامبرده باعث ايجاد خطا در زمان پاشش افشانک ها مي شوند. از اين رو مراحل طراحي که در ادامه به شرح آن پرداخته 

 تأثیر عوامل نامبرده بر روی آن به کمترين مقدار ممکن برسد.انجام گرفته است که 

 

 طرحواره اصلي دستگاه پیشنهادي

پیشنهادی بصورت زير ترسیم شد. قابل ذکر است تمام پارامترها طوری شود طرحواره الگوی دستگاه  شاهده ميم (1) همانطور که در شکل

 .به راحتي حرکت کند چای طراحي شده که در بین مزارع

.  
طرحواره الگوی دستگاه پیشنهادی -1شکل   

 

 

 

 ابتدا و دماغه طرح

 چرخ های ارتفاعمحل قرار گیری 

 انحنا و ارگونومي خاص بدنه برای سهولت در حرکت
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اجزاء عملیاتي، شبیه سازی و  SolidWorksبا استفاده از نرم افزار زماني اجزاء عملیاتي، قبل از بررسي نهايي سمپاش، برای بررسي هم

 .بررسي گرديد( 3و  2)شکلحرکت آنها 

 

طرحواره دستگاه پیشنهادی -2شکل   

 

 

 

نمای مختلف از طرحواره دستگاه پیشنهادی سه -3شکل   

 محل قرار گیری دوربین ديجیتال 

 افشانک ها محل قرارگیری 

 مخازن سموم در دو طرف 

 محرکه سامانه
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 پیشنهادي دستگاهعملکرد 

 نوشته برنامه سپس. گیردب قرار رو به جلو و به صورت طولي بین بوته ها  طوريکه  بهمي شود  داده قرار کشت رديف رویبر  دستگاه ابتدا در

 X ابعاد با کشت رديف از تصويری آن، به شده متصل دوربین طريق از سامانه قسمت اولین در. شود مي اجرا  MATLAB افزار نرم در شده

 را رايانه سريال درگاه MATLAB بعد قسمت در. دهد مي برش متر يک در يک ابعاد به را نظر مورد تصوير سامانه. کند مي تهیه را متر Yو

 با  و کرده ارسال را برداری عکس دستور دوربین به سپس. نمايد دريافت میکروکنترلر از را برداری عکس دستور حاوی رشته تا کند مي بررسي

 که باينری تصوير يک صورت به اولیه تصوير سازها، بهینه و فیلترها اعمال از سپ. کند مي تصوير پردازش به شروع شده نوشته برنامه از استفاده

 در. میباشد نواحي آن در هرز علف وجود بیانگر سفید های رنگ واقع در. شود مي تبديل شده، تشکیل سفید و سیاه اصلي رنگ دو از تنها

 مکان يافته توسعه های الگوريتم از استفاده با و( شود مي ادهد پوشش افشانک يک توسط قسمت هر) شده تقسیم قسمت سه به تصوير قسمت

 اين در نیز سامانه حرکت فرمان صدور. دهد مي قرار سريال درگاه روی و شده محاسبه قسمت هر برایY و X مختصات صورت به هرز علف

 از هرز علف مختصات حاوی رشته ريافتد منتظر ،MATLAB به برداری عکس دستور ارسال از پس میکروکنترلر. است شده گنجانده رشته

 منظور به میکروکنترلر برنامه در. کند مي شده دريافت اطلاعات پردازش و خواندن به شروع نظر مورد رشته دريافت محض به. ماند مي رايانه

 ای لحظه مکان اساس بر دوم حالت و سامانه ثابت پیشروی سرعت گرفتن نظر در باکه حالت اول  است شده استفاده حالت دو از دقت افزايش

 اين بر و کرده حرکت ساعت بر کیلومتر يک ثابت سرعت با همواره سامانه که شده گرفته نظر در ثابت سرعت با حالت در مي باشد. سامانه

 را ها افشانک و برسد نظر مورد مقدار به تا کند مي محاسبه را ثانیه میلي يک دقیق زمان خود داخلي تايمر از استفاده با میکروکنترلر اساس

 محرک چرخ به شده متصل نوری انکودر از ارسالي های پالس تعداد شمارش اساس بر را سامانه مکان میکروکنترلر دوم حالت در. کند فعال

 عکس دستور رمیکروکنترل مجدداً برنامه انتهای در. نمايد مي ارسال را ها افشانک نمودن فعال دستور آن با متناسب و داده تشخیص سامانه،

 .کند مي ارسال رايانه به را برداری

 نتیجه گیري بحث و 

بین در تواند  ميخود به دلیل طراحي و آرگونومي خاص است که يک طرح کاملاً هوشمند  ،طرح دستگاه کنترل علف های هرز در مزارع چای

ه ها بصورت طولي حرکت کند و به جداسازی علف های هرز از ست تا در بین بوتااين امکان را دار مشابه حرکت کند ومزارع بوته های چای يا 

روش کار پیش بیني شده برای اين دستگاه بپردازد.   MATLABن توسط نرم افزارقبل مشخص شده توسط تصاوير ديجیتال دريافتي از دوربی

باشد ارسال ‌سلونوئیدی تعريف شده مي فرامین کنترلي به عملگرها که شامل افشانک های ،علف هرز پس از شناساييبه اينگونه است که 

شوند انجام مي دهد و اين عمل در ‌تعريف مي  yو xگردد. در انتها عمل پاشش بر روی مناطق تجمع علف های هرز که براساس مختصات ‌مي

پردازش از تکنولوژی  فرآيند جديدی ،پیش بیني مي شود پس از ساخت اين دستگاه و بکارگیری آن در مزارع چای شود. طول مسیر تکرار مي

 قدمهای مثبتي برداشت. یقدق یاهداف کشاورز یدر راستاتصوير به کمک کشاورزی و باغات چای مي آيد و مي توان 

 هاپیشنهاد

پیشنهاد سانتي متر بر ثانیه  24مقادير کمتر از  مقايسه با دستگاه های مشابه و تجربي سرعت بهینه برای عملکرد صحیح دستگاه در -1

  گردد. مي

های سنتي است )مقدار صرفه جويي بسته به تجمع  مقدار صرفه جويي در مصرف سموم در اين دستگاه به مراتب بیشتر از روش -2

 باشد. دقت و سرعت سمپاشي در اين سامانه بیشتر از حالت دستي مي علف های هرز مي باشد(

 مي باشد. های سنتي میزان اثرات مخرب زيست محیطي در اين روش بسیار کمتر از روش -3
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  کند در اين روش به هزينه های مربوط به خريد سموم و علف کش ها که در مزارع وسیع، مبالغ سنگیني را بر کشاورز تحمیل مي -4

 صورت چشمگیری کاهش مي يابد.

دوربین  پیشنهاد مي گردد به منظور کاهش خطا در تابش مستقیم آفتاب از فیلترهای مناسب برای کاهش نور خورشید در مقابل لنز -5

 استفاده گردد.

ته شود که متناسب با ای نوش ها، برنامه کنترلي به گونه پیشنهاد مي گردد به منظور کنترل هر چه بیشتر خروجي سم از افشانک -6

 ، میزان باز بودن افشانک ها را کنترل نمايد.حجم علف هرز

سانات دوربین هر چه بیشتر کاهش داده شده و تصوير پیشنهاد مي گردد سازوکاری برای جذب ارتعاشات دستگاه ايجاد گردد تا نو -2

 دچار مات شدگي نگردد.

 منابع:

. انتشارات عابد. تهران. MATLABمهريزی، ع. مولايي، ر. آموزش کاربردی مباحث پیشرفته مهندسي برق با . ابويينجمشیدی،  -1

 ص . 325.  1326

 ص.222. 1322ران. انتشارات کلک زرين. تهMATLABحیدری، ع. پردازش تصوير در  -2

( بر مبنای نقشه خاک در سم پاش بوم دار تراکتوری، VRT، طراحي و پیاده سازی سامانه سمپاشي متغیر )1322زماني، د،  محمد -3

 رساله دکتری، دانشگاه آزاد اسلامي واحد علوم تحقیقات تهران
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