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ه  چ

ورزی   ن  و   ف را دن وظ   ی   ه  ا آ و ا از  ا زده و ا دن   �

ه ا.  ف را ده .   و ا ا     ز ورزی  و روی ز   ی داده از ا

ه  ی    ا   رد و ،(ر ا )    و GPS از آ   ه ر

ده از .   را ر  در ه  ت  از ا ر ا ت آن  GPSدر ا    � ی  ا ه  و 

ی وا  ان GIS. اه دا  ت  ر � ا    را ورزی ز ا ا ده     ا

د ،ا  �وه اش ای �  از ده  ورزی  ا ی  ده  ل  ی  .ای ا ار م ا    GIS  

ون   ه ا ،  و  ن  ام  ر    ت . ا  � ار ا م ا ،  GPSاز آ ورودی ا   

ف آ را ی  ده ا    و روش   . 

ی ی واژ . GIS،GPS ، ون ا ،ر  : ک

م  م

ن ن ا ن در ورزی ا ی از را ا ی  ز ر ا ده ر ری  ر  و اری ر

م  ا و آب ا  را � ر ا .د  ا   ز ورزی در د   وی ان ا

ر  ا ن ت ای ا ا    ز. ارد  ث   و ا روی   ا و دارد � ز  ا

 ر از   ا ا  �وه. رود  � ،  ای ر ظ �ر �ز  ری  و ادوات ض

ر  ه   ح   آ ا  ا   ر از  ورزی  در آ �  یر  وارد را
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ر ه ا ا ر ش  رو ی  د ف از. (Bunn et al., 2008) ارش  ده  را ورزان ،ا  روز ا

ون ر.     و ا از ا ، ، رزی، در ا  ا ، و  ، و  ،ل  دد

ده دا و ز چ ر ی،  ا. د ا ن ای او ف  را ا  ا ده ورزی در ا

(Anthony et al., 2002). 

ن  � در ه ا  از     او   ی ت  و د  ف  ر را

ی   ده  و ه ر م   ی از ا ر  ون ا ای. د  ا   از   ا

ر  د ، در ا ی  و ا  ر م  ه دو  آ ا. د ر  Anthony et ) د  ا

al., 2002) :ر ا  ،     اول روش در ده  ا ی   ح  از ا  از ه ر

ی و ر  . د    ی  و (GPS) 2 ب     ب  ر

ه  ل در ا ی  ز از آ ر و     در و د  ر    ادا ای ل ا

ر ا  ،     دوم روش در. د  ده  ا  .د    ی  ی  از ا

  ر  از.  ک رده و رده    و �ت رد در   ا    ا

ده روش ا ای ی ل، رد  ای دور  ان    ا ا و ری ر ره ا  .د ا

ار  ز � ا ت  ی   ز   ا � ده( GIS)3ا ا   ای  د،  ا

 ورزی ت ل در و  ی داده آوری  و    ، ر در  ن  ی

دهر    ا در. (Guo and Zhang, 2005)   وری  و    GPS ی داده از ا

ر ه ورزی  ه ر در ا ت  آوری  � ی  ا ه   . د  دا و 

ی واسط ر  ک

ی ی وا ار    ر ار م و ا اری ا ، از دور  درک ای را ا د و زی  ر ر ا  د

، و د  ن. (Galitz, 1997)   ا    ون  و ای د    ظ د

ر ا در ا.    ا ی د ر ده ای  از  ورزی، ا    �وه ا  د ا

ی  و    دا را   دن  ای   داده  ژول  ن،  ای  ر

(Bonnifait et al., 2007) .GIS  ، ،ت  و  دازش � ی وا  ان ا  ا ا  ر

م را وظ ا ا  .د ا

1Absolute Positioning Sensor 
2Global Positioning System 
3Geographic Information System 
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ت  GIS در   ای � ت ا. آورد  را ر از ز رد ا � س ا  Earl et) د ی د ا

al., 2000) ت. د  ار و ار د دو  ان  را �  د  ورزی ز از  و  ط ار ا

، ز    ث  ل در  ، ر ن، ا اه در ،   و  ، آ  ا.  و دال ز

ت � ر ا ای و (Bonnifait et al., 2007)   ا  ز  ی  ا ر د  رد ا

ده  ی ده و ل، ر     ل ر  ل در ار ی داده.   ار ا

اض ان و ل و ک ت و ا ر ا  داده ا از. آ ده ا دن ای ا د  ا  ی ده د ر

ده ورزی د ا  . 

 در ( )  زی ده GIS در  �  در ا  ورزی ر  ار و ار ی داده 

م      ت  2 (. 2) آ   ورزی ت ا �   و  ،  ا

ت وی  ره  ل ان.   رزی ت �  ه  ان  چ و   رو   ا

، در د آب  از ر ای  ر و.     رزی  و    2/3  ر

ت  2 ره ن �    1 رزی  و    2/3   �     ا

. 

 

   
ج ب ا

   رزی ت   .1 ش

ر؛   (ب ؛   (ا  .(Shufeng and Qin, 2001) رزی   (ج ا
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GIS در �  از     .2 ش

ر ا ی    ا .  ت وع از  ا   رد ورز ت و ر در ا

، ر � روش ح ا در ر وری، غ ی دد ن  د ی   ز ا و  و  آ و  ر

ی م از  د ی م ا.   ت ا ار ی   زی د وه.   وه ا و GIS ا   و ر

ی م از   ر . د ن وا ه    از ا  در ا  اول وه �ف و ار ت ا

ار ا از    .Google map API   (Hans, 2002) ا

Google map API  ار ده     وب  ا   ا Ajax ژی. ا ه  Ajax2 ژی از ا

د را  ت    ا � ن رت ا  وب د   در ا آ ون  ز ور از غ

ت  ر   د رت. (Rousseaux and Lhoste, 2009)  دا � اری  ز د ا  ت د ر

ار   ز Google map API.     رد آ    وب ار م و ا     و ارد  ا

ه ای داده ه  و وب ت  ر ور ت ذ �  Murakami et) ران و ارا. ا ز ا

al., 2008 ) ده ی وا  Hz ر وز   ژی ا از ا ش ای ر  ر در  ون د

اف  ان  Google map ای اره و  از. د ا  ر  در را آن ا و  را و ا

م   .داد ا

اع  آ از ی م ا ار دی GIS ا ان ی ا   د ا  ت و   ز ،  ر

ده. دار ی م از ا ار ن و  ا ت ل    ای   ی ز �  ز ا  ا ا

ان   ی        MapInfo  �ت از  MapX.  ف را ص ر

وال   وال ، و ن د و د ، و  در. (Zhang and Zhu, 2009)   ا    ی ز

1Application Programming Interface 
2Asynchronous JavaScript and XML 
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ی  ی ای (Shuhui et al., 2007) د د ب   د ورزی در  خ ر  ا داده دازش و ا

ده  آ.  وال و و MapX5.0 از ا  . د ا را  ا 6 و

Mapobject  ای از ای ار م  ا ی  ا  ی  ت    ا ر

(ESRI ) ف     دن ا ن. (ESRl Inc., 1997)    ا  و ن ژئ

ده  ر در ورزی  و  و   رت ای ران ت از ا � ه  ا   ،RTK-GPS از آ

خ زاو ر و د ی ده MapObjec2.2 از  چ  .(Zhou et al., 2008) د ا

 AgroNAV(GEO TEC electronics GmbH )ن ر در اری آ ی  ای ا  و ا و ر

ار ا.   ورزی ی  ای Agro NAV Plan     ز دارای ا   ، ر ر

م ت دل و زی وژه، ا � ن وا   Agro NAV Drive.   ر وا  ا ار م ، ا  ا

  در و( 3)( Hans, 2002 ) رچ د  ای  ا از  در.   ادوات ل و  ا

ی ر  روی  د  .mm 2±   (Ehrl et al., 2004) د   زی ده MF 4255 ا

 

 

ی  ز از ی .3 ش ار م در ه ر   Agro NAV ا

ح ی ص ر  GPS خ   س

ر  ز ت ،   ل در ر در ا �  رت آن ای زاو و   و  ، ا

گ ل GIS  �در ت ا GIS در. د  داده ا �    ه   از    داده  ژول در ا

س و د ر ا ی   از ل ا رات ،ن آن   ه ر ر   د .   ده ا

1Environmental Systems Research Institute 
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ت � ر ا   در  ا.    اه ا  GPS از در ا  ،GPS د ی  د

 .  GPS داده ن  از  ی و GPS آ  از  ی

GPS دقت -1

ن،  وا ی  ان  را GPS د ی وا و  ز  در( Seeber, 2004) د ی  غ

ده ی  و د از  ح  GPS ی ه  رت در. د  را  ا ا  ام در ه ا

ده  ز رد د ان. رود  � و   ی ورزی، ت ز از   د  ه در از ا

اع ه  ول در ورزی ی ت ا  ی ه در ،  ود   د  د ی ه در. ا آ

ده   ود د    هGPS (DGPS )   د   GPS ه در  د.   ا

گ   از  ده  ( RTK) �2در  . (Trimble, 2007) ا  چ  در و   ا

ول   ورزی ی ت ای ز رد د در .1 ج
(www.agcotechnologies.com)

3د  ن در د د  ت  و

+/- 21cm OmniSTAR VBS ز رزی 

+/- cm OmniSTAR HP ل د ورزی ی ده ا

+/- 2cm RTK Base رد  و  ر  

 

ت ث-2 ق ن م  GPS آ

ر ا  ای ر روی   ان      ار ز از ای  چ در ا  ادوات  ا

ر       (.   در Po)     را  ا. (Shufeng and Qin, 2001)   در ا

ر،  و    ای    ر م  ا   رزی،  ای    و ا

ر  در ه  ادوات م س  ن ت.   ا  ا    GPS آ  ار  ا

ازه  را  ده  د از ا  Pa از Po آوردن  ای(.  در Pa)   ی ا  . ا

        ()  

1Differential Global Positioning System 
2Real Time Kinematic 
3 Pass-to-Pass Accuracy
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ر  و    در α و Pa ت ل  و آ    D. د  ن را ا  ادوات ا

ر،  ر  ادوات    E ا اف زاو β و ادوات م   ا ر  رن ر   ادوات ا  ا

 ار ار  و ه ار  در      و ار  ه، ار ع   رز ادوات.  

β   . 

 

ر م   .4ش     ادوات و ا

   ی دو  روی  ا.   ز   د د GPS ه  ا ه ض   در

Pa  دارای ورزی ی ز ا ا در آ ل   ورزی ز دن  ر ا �ز. ا  

ا ای � ه ی ار .   ورزی ی ت از   اری  و  ی ی  ا

اف     . (Heraud and Lange, 2009) دارد  ز  از    3  د ر ا  چ اث ا

د را (d)    و  ر ل ع ض.   ا  در  چ و ه ای ز از   ار

اف  ر از ام  ل ای د ی  6 ا  ;Ishii and Noguchi, 2004)  ت در. د  ا

Anthony et al., 2002; Murakami et al., 2008 ) ب  زاو ر از  ا ان ای و ده ژ  . ا ه ا

 
 

  ر ل دوران ر ل دوران
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ت د روی  ز  و   ث .5ش � GPS از در ا

ب -3 ر ک GPS و س

ط ن   وز د  ق ا.   ار و GPS ه ار د  ا  ی ن از  ا و

ن  راع، ر در  ت در در ی از   ا ر ای.   ی  ا  و غ ی ر  د

ی. داد  را ر در ک و  و ت ان    ی ب  ر   ر و

ازه وا ،2   ی ،(IMU)3 ی ا  د GPS   در ا    دور و  ری ا

ی از ان    ای.  � را و ا و  ن در خ روی  ه  ا   ر ی چ

ده ده . د ا پ  زاو ر از ا و اف ار   ی    ژ     و ا

ده  را( و  و ت) GPS ی داده  ان   در   داده   دو ا  از ا

ی ه، ز دوره ای GPS داده ن  رت در. آورد  ر ی ر  را ب د ا  ر و

رت ا  ارائ ده اوم در ن ر از   ی    ه ا از ا د ز   در. د  ا

(Reid et al., 2000)  ده ل  م در IMU از ا   ث 21 ت در ا ب    GPS ا

 . آ

ی از ام   ن  �وه GPS  ده ر  ،GPS  رت در و   دن  از ا

   IMU و GPS   و  GPS    (Reid et al., 2000) . د  � را ر د

  DGPS    (Garcia-Pérez et al., 2008) ران و ز ر. د ه  ه در  چ

، 1/ د     ل،2 وی    ای را     ر  و ری   در

ر ی  آز   آ. آورد  AGRIAHISPANIA   را      ر و

د غ  ی  ث 1/    31 از     Murakami et) ران و را. د ا

al., 2008)   ده پ ، RTK-GPS  از ا و ش  ا   دور  و ژ  را  ون د

گ و .  ا  3/1 از  د   و RTK-GPS،  IMU    (Guo and Zhang, 2005 ) ژا

ان   روی   ر  و   2 ا د  را و  ا John Deer 4×2 Gatorو  

 .آور    3 دی

ی   گ

1Dead-Reckoned 
2Odometry 
3Inertial Measurment Unit 
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ده ای ار    ورزی  و  ون ا در   ه از ا  ر   GIS ا

ر در ه  ی م ار   دا ا ار ن  د ا اه ف    ی ز  ا . ر د

ی ار ی، وا ان GIS ا    در    ر  در د ات  و آ ای � ر ر

ت  دل و ورزی و  درک    � ار م و  و  ا ده.   ا ا  ا

ار  ان GPS از ت    ه در د آدرس ا � ار م ا ر در را ا ده. د  ار آن ا  از ا

ا در. د  ه  دو  ان  را GPS ر در د ر  از   ا را  ا ا   ا ا

ده GPS   ارزان ی ژی ا د ا ی ز .    را  رد د آن ی   د ر

ل د د اف ان    د رت در    GPS ی داده ن  ا ن ر  و ا  ز

د ئ از.  ا ز ده از  آ و    GPSا ود د و  رو ان  دو  دهدر ا  د و GPS  از ا

ره رد ی  ر ا ای را     ا در ا ر د د ز ا  .ا 
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Abstract 

Enhance the efficiency and increase the comfort and safety are the main motivations for 

reducing the tasks or eliminating the driver of agriculture vehicles. Unmanned agriculture 

vehicles need a reference to be guided. The GPS data and an absolute reference (agricultural 

map of field) can be combined to guide the vehicle in a predefined or defined during 

operation pass. This article deals with the possibility of simultaneous use of GPS and 

Information management methods. The GIS as a user interface that manages agricultural 

information of field with its layered nature in addition to vehicle guidance can be used for 

agricultural inputs applications.  By comparing between GIS software with or without a 

predefined map, the features of methods are explained. Since the GPS data are the inputs of 

these softwares, sources of error and ways of their elimination are also described.   

Keywords: sensor fusion, unmanned guidance, GIS, GPS. 
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