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  چكیده
ها در کشاورزی نیز در قرن اخیر بسیار . استفاده از رباترایج استهای مختلف ها در صنعتامروزه استفاده از ربات

های کشاورز استاندارد حال با توجه به گسترده بودن و متنوع بودن فرایندهای کشاورزی رباترونق داشته است. بااین

ر این مقاله د آنچهمشخصی را ندارند، و بسته به نیاز و کاربرد و محصول باید سیستم متناسب با آن شرایط طراحی شود. 

. در استای درجه آزادی جهت برداشت محصول گلخانه 5گیرد بررسی سینماتیک یک بازوی رباتیک ی قرار میموردبررس

سازی اقدام به شبیه SimMechصورت گرفت. سپس با استفاده از  SolidWorksافزاراین تحقیق ابتدا طراحی ربات در نرم

های محاسبه گردید و با دادهطراحی شده معادلات سینماتیک برای ربات شد. همچنین  MATLABافزار ربات در نرم

و صحت  سازی ربات بوداز محاسبات مطابق با شبیه آمدهدستبهمورد ارزیابی و مقایسه قرار گرفت. نتایج  شدهیسازهیشب

 .اثبات کردمحاسبات را 
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Abstract 

Robots are common in many current industries. Agriculture also has started to utilize robots for the 

current century. However, given the widespread and varied agricultural processes and tasks, there are no 

standard for agricultural robots and their design is usual based on the application and the crop they are 

dealing with. In this paper, we investigated the kinematic analysis of a 5-degree-of-freedom robotic arm 

designed for greenhouse crop harvesting. The robot was designed in SolidWorks software first. The 

designed robot was then was simulated in MATLAB software. The results obtained from solving kinematic 

equations were compared with the simulated data. The results from calculations were in accordance with 

the robot simulation and proved the accuracy of the calculations. 
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