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 چ°Ì|ه

 Ê» ورزیZ�¯ ÄÌ¸¬¿ ¶ËZن  و�Z³|À¿ف را~u ZË ¦ËZدن وظ�¯ º¯ یZÅ ه�Ì´¿ا Ä¸¼m از ÊÀ¼Ëو ا �ËZآ� �Ëزده و ا§�اZ] دن�] ÓZ]

|�Z] .ه ا|À¿ف را~u Z]روی ز ¶ËZو� ÄÌ¸¬¿ ورزیZ�¯ زZÌ¿ Ä] ®Ë �m�» dÆm dËا|Å ¾Ëا ¶ËZو� Ê» |�Z] .Z] دهZ¨fی داده از ا�ZÅ 

d�|] از آ«|ه GPS و ®Ë �m�» ª¸�» (Ä�¬¿ ÊËZÌ§ا�¤m Äر��»)، Ä¸Ìرد و�Â» ��¿ Ê» |¿اÂe �Ì�» d¯�u Ä»Z¿�] ی�Ëه ر|� ZË 

¾ÌÌ e در �|ه ¾Ìu رZ¯ را Ê� |À¯ . ده ازZ¨fاز ا� Ê�Z¿ تZ¿Z°»ا Êر��] Ä] Ä·Z¬» ¾Ëدر اGPS  ت آنZ�Ôا� dË�Ë|» یZÅ هÂÌ� و

 Äfyدا�a ه|�dا� .GIS انÂÀ ] ®Ë ر[�ی وا��Z¯ Ä¯ تZ�Ôا� ÊËZÌ§ا�¤m ¾Ì»ورزی زZ�¯ را dË�Ë|» Ê» |À¯ |¿اÂe Ê» Z] دهZ¨fا� 

[Ì] Ä�ËZ¬» Z]GIS  Z¾ ¿�م ا§�ارZÅی  .[�ای ا�¼Zل ¿ZÆده ZÅی ¯�Zورزی ¿�Ì ا�Z¨fده �Âد ،Å|اÔ� �] dËوه اش ای dÌ�Zy ÄËÓ از

Ê¸^« Ä�¬¿ و [|ون Ê¸^« Ä�¬¿، dن �|ه ا�ZÌ] ام|¯ �Å Z] رZ¯ \¿اÂm . تZ�Ôا� ZÅم ا§�ار�¿ ¾Ëورودی ا Ä°ÌËZn¿از آGPS  ،|�Z] Ê»

 .« �§Ê ¯�ده اZ�y �]ZÀ» �Ì¿ ºË و روش ZÅی u~ف آ¿ZÆ را

. Ì�¿�� GIS،GPS¾، [|ون Å|اÂ�À�، dËرÌ¯�e ZÅ\ : ک¸Ì|ی واژZÅی

Äم¬|م 

 و e°�اری ¯ZرZÅی ÂÀÅ ºÅز ¯ZرZÅ�³ ا«Z ¯�ده رZÌ�] ZÅری �Z¯ ¾Ì´ÀرZÅی از را ا¿�Zن ا�Ìy »�ن در ¯�Zورزی «°�Ì¿Zا�ÂÌن

Ê¿ÓÂ� را dve �Ëو آب ��ا ÊËاÂÅ dz� مZn¿ا Ê» |ÀÅد. dËا|Å رÂf¯ا�e انÂÀ ] وی�Ì¿ Ä¯�v» ��vÀ» ورزی در [¨�دZ�¯ زZÌ¿ Ä] 

ÄmÂe رÂeا�aن «|ت [�ای اZ»ز Ê¿ÓÂ� و دارد ¾Ëا Ä¸X�» �] روی ÊÀ¼Ëو ا dÌ¨Ì¯ |Ì·Âe �ÌثZe Ê» ز. ³~اردZÌ¿ Ä] �¯�¼e Z] �Ëا§�ا 

 ¯Zر از ¿dz� Ê�Z ��ا�Ë اÔ� �] ¾Ëوه. رود «Ê» |�Z]، �eÓZ] Ê ای «�ر�Ä ظ�§ÓZ] dÌر§Ó ¾fز«Z¯ Ä¯ Äری ���d و ادوات ��ض

Z] رÂf¯ا�e Ê» |¿اÂe \Ìآ� ÊËZÅ Z] حÂ�� ¦¸fz» Ä] ه|À¿وارد را |À¯ رÂ�]ی Ä¯ ¾Ë�eÓZ] \Ìدر آ� �Ìv» ورزیZ�¯ Ê�Z¿ ر ازZ¯ Z] 
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 روز ا�Z¨fده [Ä را ¯�Zورزان ،�eا¯Âfر �f�³ش [Ä رو ZÅی »dÌ¸]Z دË´� ��ف از. (Bunn et al., 2008) �³ارش �|ه ا��e dا¯Âfر

 ¿¬¶، و Â¸v»��ZaÊ، ¶¼uل  ¯ÂددÊÅ، وÂ¯Zy ،d�Z¯ ،¾Ìmرزی، در Âeا¿| «�e Êا¯Âfر. ¯ÄÌ¸¬¿ ªËÂ�e Ê» |À و�Ä¸Ì اË¾ از ا§�ون

 ا�d ¯�ده ¯�Zورزی در اÂÌ�Z»Âeن [�ای او·Å ÄÌ|ف Ë® را �eا¯Âfر �Ë~aی، ªÌ^�e اÂ� .¾ÌÀrÀËد ا�Z¨fده [�دا�d و ز¿Ê چ¼¾

(Anthony et al., 2002). 

 از ��Âe ®Ë Ä¿Z»Z� |À¼�ÂÅ او [ZÅ �^e�» Zی �¼¸ZÌت ̄¸ÄÌ و �Âد «u Ê~ف ¯Â�] ¶»Zر را¿À|ه اÂÌ�Z»Âeن ��Ë�eÓZ] t¾ در

¶^« Ä»Z¿�] ی�Ëو �|ه ر Z] دهZ¨fی از ا���°Ë �´¸¼� \�ZÀ» مZn¿ا Ê» د�Ì³ .ای�] dËا|Å ون|] ¾Ì�¿�� رÂf  ÌÌ e¾ از [ | [�e |ËZا̄

ªÌ«د dÌ «Â» رÂf  Â� ( Anthony etد «Ê ا¿Znم ̄¸ÂÌ� Êه دو [Ä §�آÀË| اÂ� .¾Ëد ر�Ëی [�¿Ä»Z و�Å Ä¸Ì|ا�Ì�» dË «�ر�Ä، در �eا̄

al., 2002) :اول روش در Ä¯ �m�» ª¸�» Ê» ،|�Z] �Ì�» dËا|Å رÂf¯ا�e Z] دهZ¨fاز ا� ®Ë ح�� Ê�|ÀÅ Ä�¬¿ ی�Ëاز �|ه ر 

Äی و «�ر�ZÅرÂ�À� dÌ «Â» بZË ª¸�»� |À¿Z» Ä¿Z»Z� dÌ «Â بZË Ê¿ZÆm2 (GPS) ی »�\ وZ¼¿ Ê�Ì�ZÀ¤» ¾ÌÌ e Ê» دÂ� .�Ì�» 

dËا|Å ل در|» d�|] از آ«|ه ¾Ì»ز Ä»Z¿�] ی�Ëر Ê» دÂ� در و �Å Ä�v· dÌ «Â» Ê¸ § و ºfËرÂ´·ل ا�fÀ¯ ای�] Ä»ادا �Ì�» �z�» 

Ê» دÂ� .دوم روش در Ä¯ �m�» Ê^�¿ Ê» ،|�Z] �Ì�» dËا|Å رÂf¯ا�e Z] دهZ¨fاز ا� ®Ë ی�� �yZ� یZÅ Ê¸v» ¾ÌÌ e Ê» دÂ�. 

¾Ëا �yZ� ZÅ Ê» |À¿اÂe ��Âa ÊÅZÌ³ در ¦Ëت ردÓÂ�v» و ZË t�� ºz� ردهÂy رده وÂz¿ کZy |À�Z] .از Ä¸¼m ÊËZÅرÂ�À� Ä¯ 

 .¯�د ا�Zره ا·�fا�Ì¿Â® و ¿Âری �Â�ÀرZÅی «Â�vل، ردË¦ ¯�¦ [�ای دور[Âe Ä] ¾Ìان «Ê» |¿Â� Ê ا�Z¨fده روش اË¾ [�ای

Ê¿Z»ز Ä¯ ا[�ار ÊeZ�Ôا� ÊÀf^» �] ¾Ì»ز |À¿Z» Ä�¬¿ یZÅ Ä¿Z»Z� تZ�Ôا� ÊËZÌ§ا�¤m3(GIS )دهZ¨fا� Ê» ،دÂ�  ای�] Ä�¬¿ 

 ¯�Zورزی �¼¸ZÌت �Âل در و�ZÅ dÌ «Â» Ä¸Ìی داده آوری m¼� و «ÌÌ e dÌ «Â» ¾Ì�Z¾ ، «�ر�Ä در «�Z°» Ê�zن �¼¸ZÅ ÊeZÌی

 و�ZÅ GPS dÆm ¾ÌÌ e dÌ «Â» ¶ËZی داده از ا�Z¨fده[�ر�Ä·Z¬» Ä]  Ê اË¾ در. Ê» |�Z] (Guo and Zhang, 2005) ��وری

ÄÌ¸¬¿ ورزیZ�¯ ه�ËÂ] رÂf¯ا�e در Äآوری �|ه «�ر� �¼m تZ�Ôا� dË�Ë|» یZÅ هÂÌ� و Äfyدا�a Ê» دÂ� . 

 کZر[�ی واسط

 د�Âfر اZnËد و �Zزی Z¯ ºÌ¼�eر[�، از دور «�Ìv درک [�ای را ا[�اری ا§�ار ¿�م و ا§�ار �Z¯ Z] \Ì¯�e dzر[�ی ZÅی وا��

ºÅا�§ Ê» |ÀÀ¯ (Galitz, 1997) .نZ°» Ê]ZË ®Ì»ZÀËو د ،ªÌ«ظ� دZÀf» Z] ®Ë Ä�¬¿ Ê·ZfÌnËای د�] ¶ËZو� ÄÌ¸¬¿ ون|] ¾Ì�¿�� ®Ë 

 ¿¼Ô� �] �ËZوه [Âfا¿| ¯Â� Äد ا�Z¨fده ای �Ä¿Z»Z از [Z�¯ |ËZورزی، �eا¯ÂfرZÅی Âyد¯Zر Å|اdË در [ZÀ[�اÊeZÌu Ê» |�Z] .¾Ë ا«�

�Ì�» و Ä�¬¿ ی�Ëر �Ì�» ای�] Ê� ،ن|� ®Ë ژولZ» tÌv�e داده dÌ «Â» Ê]ZË ای�] ª^�À» دن�¯ Z] Ä�¬¿ را Äfدا� |�Z] 

(Bonnifait et al., 2007) .GIS Z] ،|Ì·Âe ،دازش�a ¶Ì¸ve و dË�Ë|» تZ�Ôا� ÊËZÌ§ا�¤m Ê» |¿اÂe انÂÀ ] ®Ë ر[�ی وا��Z¯ 

Ê°Ì§�³ا ¾Ëا ¦ËZم را وظZn¿ا |Åد. 

1Absolute Positioning Sensor 
2Global Positioning System 
3Geographic Information System 
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 ÂmÂ» (Earl etد [À|ی د�Äf [�ا�Zس ا�Z�Ôت اË¾. آورد [|�d را «�ر�Ä از ¿ZÌز «Âرد ا�Z�Ôت [GIS |ËZ در ¿¬�Ì·Âe Ä| [�ای

al., 2000) را Ê» انÂe Ä] دو Äfار د�|ËZa ار و|ËZaZ¿ ºÌ�¬e ت. ¯�دZ�Ôار ا�|ËZa طÂ]�» Ä] Ê³�Ëو ÊËZÅ از ¾Ì»ورزی زZ�¯ Ê» دÂ� 

Ä¯ ل درÂ� ZÆ·Z� d]Zث Ê» |�Z] |À¿Z» ز�» ،Äر��» ،Ê§�³اÂaÂe ،نZfyآ[�اه در ،ZÅ \Ì� و dÆm \Ì� ،¾Ì»دال زÂ³ و ZÅ�Æ¿ .¾Ëا 

 «Âرد �eا¯Âfر Âyد¯Zر Å|اdË [�ای و Å Ê» |À�Z] (Bonnifait et al., 2007)|اdÆm dË ز«ZÅ Ê Ì^� ¾Ìی ��yZ ا�Z�Ôت

 «¤~ی «Zده و� Â�v» dÌل، �ZfyZر «Â�v» �ÌÌ¤e Ê» |ÀÀ¯ |À¿Zل ر�| §�¶ �Âل در ¿ËZaZ|ار ZÅی داده. Ê» |¿�Ì³ »�ار ا�Z¨fده

 ZÅی ¿ZÆده د»Z°] ªÌر[�دن [�ای ا«Â� Zد ¿¼Ê ا�Z¨fده �eا¯Âfر Å|اdÆm dË داده اË¾ از. آ§Zت و ا«�اض «�Ìان و «Â�vل و Zyک

 .«Â� Êد ا�Z¨fده ¯�Zورزی

ÄÌ¸¯ ی دادهZÅ ار|ËZa ار و|ËZaZ¿ ®Ë Äورزی «�ر�Z�¯ Ê» |À¿اÂe در \·Z« ÄËÓ ÊËZÅ در GIS دهZÌa زیZ� |¿Â� (¶°�� )Ze در 

dËZÆ¿ ®Ë Ä�¬¿ ¶»Z¯ dÆm مZn¿ت اZÌ¸¼� ورزیZ�¯ d�|]  |Ë2 �°¶(. �2°¶) آ ¶»Z� تZ�Ôا� �Ì�» ،d¯�u d��� و ª¼� 

 �|ه �Ì» ¾ÌÌ eان [Ä چ��y و Ä] ¾ÌËZa رو �Ì�» d¯�u ا�Z�Ôت Zuوی � �¼Zره «Zj» ¶vل [ ÂÀان. [Â¯Zy Ê» |�Zرزی �¼¸ZÌت

 Â�ÀÌ¼Åر و. [Â¯Zy �� �f¼Ìf¿Z� Ê» |�Zرزی �¼ª و �d��� 2/3 �f»Â¸Ì¯ �] d�Z «�ر�Ä، در «ÂmÂد آب Är�Âu از �^Âر [�ای

 «Â¯Zy �1 �f¼Ìf¿Z� Êرزی �¼ª و �d¯�u ºÌ¬f�» Ä] d¼� ÓZ] Z] d��� 2/3 �f»Â¸Ì¯ �] d�Z ا�Z�Ôت �Z¼� 2 ¶»Zره «°Zن

|�Z]. 

 

   
ج ب ا·¦

  �Â¯Zy ¶»Zرزی �¼¸ZÌت ¿¬�Ä  .1 ش°¶

 .Â¯Zy (Shufeng and Qin, 2001)رزی �¼Ä�¬¿ ª (ج �eا¯Âfر؛ ���Ä�¬¿ d (ب d¯�u؛ «�Ä�¬¿ �Ì (ا·¦
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GIS در Ä� ÄËÓ از «Ä�¬¿ ÊËZÆ¿ ¶°�f  .2 ش°¶

¶Ì°�e Ä�¬¿ یZÅ dËا|Å رÂf¯ا�e در Äت و «�ر�ZÌ¸¼� ورزZ�¯ ردÂ» ��¿ Ê» |¿اÂe ¶^« ت ��وع ازZÌ¸¼� |�Z] .dË�» ¾Ëا 

 §�آÀË| و «��Ì ر�Ëی [�¿ZÌ¿ Ä] Ä»Zز«À| ا·^Äf و ¿�Z�»Z| و�Âح ��ا�Ë در ¯Zر ��وری، غZÅ �Ìی �eدد �|ن ¯º د»d، ر§ÓZ] ¾f روش

ZÌ¸¼� Ê» |�Z] .�jت ا¿Znم از »^¶ ZËد�Ì³ی  [�¿Ä»Z و ر�Ëی ¿¬�ZÌ¿ Ä] Äزی دË´� �³وه. [Ê» |À�Z �³وه ا�m ¾Ëو GIS ا§�ارZÅی ¿�م ا̄

. دZ�¿ |ÀÅن وا¯�À ¿�|ه [�Ìa ÊÀÌ »^¶ از «Âا¿� «¬Z[¶ در Âeا¿Ê» |À اول �³وه [�Ôyف و ¿|ار¿| �¼¸ZÌت ا¿Znم از »^¶ «��Ì ر�Ëی

®Ë Ä¿Â¼¿ از ¾Ëا ZÅا[�ار Google map API� Ê» |�Z] (Hans, 2002). 

Google map API ®Ë ا[�ار dve وب Ê» |�Z] Ä¯ Z] دهZ¨fژی از ا�Â·ÂÀ°e Ajax2 ÄfyZ� ه|� dژی. ا�Â·ÂÀ°e Ajax ¾Ëا  

dÌ¸]Z« د راZnËا Ê» |À¯ Ä¯ تZ�Ôرت ا�Â�] نZ»�¼Å�Ìور از غ�� Ê]ZËزZ] |¿Â� ون|] Ä°¿آ Êf¼uدر «�ا �ËZ¼¿ Äv¨� دÂmÂ» وب 

Äfدا� |À�Z] (Rousseaux and Lhoste, 2009) .رتZ^ ] �´Ëد Z] �Å رZ] |Ë|ne تZ�Ôا� �´Ëز دZÌ¿ Ä] ر³~اریZ] د|n» تZv¨� 

 ZÆÀe ÄË ®Ë و ¿|ارد Ê�Zy ا§�ار ¿�م و ا§�ار �ZÌ¿ Ä] dzز Â» ��¿ �ÌÌ¤e Ê» |À¯ .Google map APIرد آd�Ì¿ Ä°¸] ZÆÀe ºfË وب

 Z°¼Å (Murakami etران و «Âارا¯Ê»Z. ا�ZÌ¿ dز«À| ا�Z�Ôت ذ�Ìyه [�ای داده Z´ËZaه Ë® و وب �¨Zvت �Â�À¼] ¾fyZر ��ور

al., 2008 )Z] دهZ¨fاز ا� ¾Ëژی اÂ·ÂÀ°e Z] dÌ¸]Z« وز�] Ê¿Zر� Hz� ®Ë ر[�ی وا��Z¯ ش [�ایZaدÂ¯ ون|] ¾Ì�¿�� در Äر��» 

Êuاز. ¯�د¿| ��ا ªË�� �ËوZ�e ارهÂÅZ» ای Google map Ê» انÂe �Ìv» ا��اف Ä¸Ìرا و� ÊËZ�ZÀ� و dËا|Å در را آن ®Ë Äر��» 

Z¿ÄfyZÀ� مZn¿داد ا. 

 Z¼Ì�Àeت و ZÌ¿ Ä] Ä �Âeز [Z¯ Ê¼¿ ،|À�Zر[�ان ZÅی Âyا�ª^�À» Z] Äf د»Z¬Ì ا»Z�fدی GIS ا§�ارZÅی ¿�م ا¿Âاع ¯Ä آ¿ÊËZn از

 ¿ZÌز Âeا¿| «m Ê¤�ا§ÊËZÌ ا�Z�Ôت ¯�fÀل �fyZ� ®Ë Ä¿Z»Z¾ [�ای ¿ZÅ Ä»Z¿�] Ê�ËÂی ز[Zن و Ê^¿Zm ا§�ارZÅی ¿�م از ا�Z¨fده. دار¿|

 [�¿ZÅ Ä»Zی «ÓÂ�v» d¯�� MapInfo Ê» |�Z] Ä¯ dÌ¸]Z« Ä �Âe ��Âe �Ìvت از À¯ .MapX Ê°Ë| [���ف را Zyص ¯Zر[�ان

Ê�ËÂ¿ |À¿Z» وال�Ëو ،®Ì�Ì] وال�Ëو ،Ê� Ê¨·و د �´Ëن دZ]ی زZÅ Ä»Z¿�] Ê�ËÂ¿ Ê� �³ا Ê» |�Z] (Zhang and Zhu, 2009) .در 

1Application Programming Interface 
2Asynchronous JavaScript and XML 
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ªÌ¬ve ی�´Ëد (Shuhui et al., 2007) ی [�ایZÅر[�دZ¯ خ�¿ �Ì¤f» ورزی درZ�¯ ªÌ«د ®Ë Ä¿Z»Z� بZ�f¯دازش و ا�a داده Êuا�� 

|� .ZÆ¿آ Z] دهZ¨fاز ا� MapX5.0 و d§Zو��°ËZ» وال�Ëو Ê�6 ¾Ëا Ä¿Z»Z� را Êuد¿| ��ا�¯ . 

Mapobject Ä�Â¼n» ای از ای�mا ®Ë ا§�ار ¿�م Ä�¬¿ ی�Ëر dا� Ä¯ ��Âe Ä��Â» تZ¬Ì¬ve Ä¿Z»Z� یZÅ 

Ê�Ìv»�(ESRI )dÆm ºÅدن §�ا�¯ ®Ë �Ìv» Ä»Z¿�] Ê�ËÂ¿ فZ� ¿ا �Ë~a Ê» |�Z] (ESRl Inc., 1997) .نZÌmÂن ژئÂm و 

 »�\ ،RTK-GPS از آ«|ه [|�d ا�Z�Ôت از ا�Z¨fده [Z «�ر�Ä در ¯�Zورزی ¿¬¸ÄÌ و�dÆm Ä¸Ì و «Z�¿ �] dÌ «Âرت [�ای Z°¼Åران

 .(Zhou et al., 2008) ¯�د¿| ا�Z¨fده MapObjec2.2 از Â¸m چ�خ زاوÂ�À� ÄËر و دZ¼¿ Ê·ZfÌnËی

Ä¿Z»Z� AgroNAV(GEO TEC electronics GmbH )ر درÂ�¯ نZ¼·ای ا[�اری آ�] Ä�¬¿ ی�Ëو ر dËا|Å ¶ËZو� 

 «|Â»Z» ،ZÅ dË�ËرdË ر�Ëی [�¿Ä»Z [�ای ÊËZÅ Ê» |�Z] Ä¯ Agro NAV Plan زÄ�Â¼n»�Ë دارای ا[�ار اZ�¯ Ê» |�Z] .¾Ëورزی

 ا§�ار ¿�م «Ì�Z¾، ا¿�Zن وا�� �ZÌ� Ê» |�Z] .Agro NAV Drive �Ì¿ ¶»Zر واZ] |u ا�Z�Ôت Z^eدل و «�Z�|Àfزی �aوژه، ا¿Znم

dËا|Å ¾Ì�Z» ل و�fÀ¯ ادوات Ê» |�Z] .در Ê¬Ì¬ve از ¾Ëا Ä¿Z»Z� ای�] d�¯ ªÌ«د Ä]ÂرچZ» ( Hans, 2002 )(¶°�3 )در و ªÌ¬ve 

 .mm 2�± ¶�Zu |� (Ehrl et al., 2004) د»Z� |� Ä¯ dزی ZÌaده �e MF 4255ا¯Âfر Ë® روی [� دË´�ی

 

 

  Agro NAV ا§�ار ¿�م در �|ه ر�Ëی [�¿Ä»Z ز«Ì¾ از �ËÂ�eی .3 ش°¶

  سÂ�ÀرGPS Z] ZÅ خ�ZÅZی eصÌvح

Ê¿Z»ز Ä¯ رÂf¯ا�e در Äل در «�ر�Zu d¯�u Ê» ،|�Z] تZ�Ôا� ،dÌ «Â» dÆm و d��� Ê�y و ÄËرت آن ای زاوÂ�] 

 «ªÌ^�e Ê �|ه ÄÌÆe »^¶ از ¿¬�dÌ «Â» Z] Ä داده Z» tÌv�eژول در ا�Z�Ôت اGIS ¾Ë در. �Âد «Ê داده ا¿Z¬fل Ô] Ä] GISدر¿گ

. �Zf��§ Ê» |¿Âده �eا¯Âfر [Ê·�fÀ¯ Ä د�Âfرات ،«°Zن آن [e�» Z^� �|ه ر�Ëی [�¿Ä»Z »^¶ از ¯�fÀل ا·´ÂرºfË [�ا�Zس و �Âد

1Environmental Systems Research Institute 

Page 5

-٥١٠٨-



 ،Ây GPSد Z�yی �Ây ¶»Zد¯Zر Å|اË Ä¿Z»Z� dË® در ZÅZ�y اÅ Z] ÊËZÅZ�y |�Z] .¾Ë¼�اه Âeا¿| «GPS Ê از درÊf§ZË ا�Z�Ôت

 .[GPS Ê» |�Z داده �|ن »�� از ¿Z�y Ê�Zی و GPS آ¿dÌ «Â» ¾f از ¿Z�y Ê�Zی

GPS دقت -1

 درd§ZË( Seeber, 2004) ¯�د [À|ی ºÌ�¬e غ�Ìوا[�Äf و §Ä¸�Z ز«Zن، [Ä وا[�ZÅZ�y Äfی [Âe Äان «Ê را Ây GPSد Z�yی

 �Âرت در. د�ÅZ¯ |ÀÅ را ZÅZ�y اÂe ¾Ëا¿�Å Ê» |À¯|ام در �|ه ا�Z¨fده ZÅی ÌÀ°e® و د»d از «Â�� ¦¸fzح [ZÅ GPS Zی ¯ÀÀ|ه

 ¿ZÌز «Âرد د»�Ì» dان. رود «ÓZ] Ê و�Z�y dÌ «Â» Ê]ZË Ä¸Ìی ¯�Zورزی، �¼¸ZÌت ¿ZÌز از ÌËZa �e¾ د»ÀÀ¯ Z] d|ه درd§ZË از ا�Z¨fده

 ZÅی ¯ÀÀ|ه درu �� ،�f» d§ZË|ود ¯Zf^�¿ º د»Z] d د�ZÅ Êfی ¯ÀÀ|ه درd§ZË. ا�d آ«|ه � m|ول در ¯�Zورزی ZÅی �¼¸ZÌت ا¿Âاع

Ê¼¯ ªÌ«د �e Ä¯ GPS Ê¸�Z¨e�(DGPS )ه|Ì»Z¿ Ê» |¿Â� Z] d«ود د|u � �f» دهZ¨fا� Ê» |ÀÀ¯ .ªÌ«د ¾Ë�e d§ZËه در|ÀÀ¯ GPS 

Ä¯ از ®ÌÀ°e ®ÌeZ¼ÀÌ¯ در¿گÔ]2 (RTK )dÌ «Â» Ê]ZË دهZ¨fا� Ê» |À¯ در و |u |Àچ �f¼Ìf¿Z� dا� (Trimble, 2007) . 

 «Z�¯ ¦¸fzورزی ZÅی �¼¸ZÌت [�ای ¿ZÌز «Âرد د»d درÄm .1 ج|ول
(www.agcotechnologies.com)

d«ن در دZ°» Ê]ZË د|n»3 �Ëو�� tÌv�e تZÌ¸¼� t�� d«د

+/- 21cm OmniSTAR VBS رزیÂ¯Zy �Ëز �f»

+/- �cm OmniSTAR HP د�Z�¯ �f¼Ìورزی ZÅی ¿ZÆده ا�¼Zل

+/- 2cm RTK Base رZÌ� Ê�¯ و d�Z¯ ¦Ëرد Êf¿Z� �f»

 

2-�ÌثZe تÌ قÂن مf¿آ GPS 

Âfر ا�Ìz�e Ä°ÀË [�ای Âfر روی [� «�ÂÀ ] �mان ¿Äf§�³ |ËZ] ®Ë dÌ «Â» �Ì »�ار ز«Ì¾ از ای ¿¬�Ä چÄ در �eا̄  ادوات �e ZËا̄

d�a رÂf¯ا�e در ��¿ d§�³ (Shufeng and Qin, 2001) .¾Ëا Ä�¬¿ را Ä�¬¿ |ÅZ� Ê» |À»Z¿ (Po در ¶°� � .)Z] ÄmÂe Ä] ¶°� � 

Ä�¬¿ |ÅZ� \�ZÀ» ای�] Ä�¬¿ �Ì�» d¯�u و d��� ،رÂf¯ا�e �¯�» م�m رÂf¯ا�e و Ä�¬¿ |ÅZ� \�ZÀ» ای�] ª¼� ،رزیÂ¯Zy �¯�» 

 اGPS Ê» |�Z] Ä¯ ¾Ë آ¿f§�³ ¾f¾ »�ار «v¶ [�ا�Zس Z°» Ê]ZËن «Z^�Zvت. [�e Ê» |�Zا¯Âfر d�a در �|ه ¿�\ ادوات �mم

Ä�¬¿ را Ä�¬¿ ی ا¿|ازه�Ì³ Ê» |ÀËÂ³ (Pa ¶°در� � .)ای�] d�|] آوردن Po از Pa Ê» ºÌ¿اÂe از Ä·دZ » � دهZ¨fا� ºÌÀ¯. 

൤ܺ௉௢
௉ܻ௢
൨ ൌ ൤ܺ௉௔

௉ܻ௔
൨  ቂ ��� ߙ ߙ���

െ ߙ��� ��� ቃߙ ൤
ܧ ��� ߚ

ܦ ܧ  �(�)      ൨ߚ��  

1Differential Global Positioning System 
2Real Time Kinematic 
3 Pass-to-Pass Accuracy
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 ادوات اZ�eل ¿¬�Ä و آ¿D Ä¸�Z§ ¶v» \�¿ ¾f. دZ�¿ Ê» |ÀÅن را �eا¯Âfر dÆm و «�Å Ä�v· dÌ «Â در α و Z�fz» Paت

Z] ،رÂf¯ا�e E Ä¸�Z§ ¶v» \�¿ ادوات Z] رÂf¯ا�e Ze �¯�» م�m و ادوات β ÄËاف زاو�v¿ادوات ا d^�¿ Ä] رÂv» رنZ¬e Ê·Â� رÂf¯ا�e 

Ê» |�Z] .رز ادواتÂ¯Zy Ä] Ä� عÂ¿ ارÂ� ،ه|¿Â� Ä¼Ì¿ ارÂ� و Ê��¯ ºÌ�¬e Ê» |¿Â� Ä¯ در d·Zu ارÂ� ه|¿Â� و Ä¼Ì¿ ارÂ� ار|¬» 

β �¨� Ê» |�Z]. 

 

 d^�¿ Ä] ºÅ ادوات و �eا¯Âfر �mم «�¯� «dÌ «Â .4ش°¶

 ¿¬�Ä [� [ |ی دو ¿¬�Ä روی [� [ZÀ[�اÊ» |�Z] .¾Ë ز«Â¼� �] t�� ¾Ìد د»�Ì³ GPS Z¬Ì¿|ه ¯Ä ا�d �|ه §�ض � �°¶ در

Pa ª^�À» dا� .Ä»زÓ ¾Ëر اZ¯ t��» دنÂ] ¾Ì»ورزی زZ�¯ Ê» |�Z] لZu آÄ°¿ در �j¯ا»� اÂ» ¾Ì»ی زZÅ ورزیZ�¯ دارای Êf�a 

 ا§�ا�Ë [�ای « ¼�Ì³ ÓÂ¿|ه �Ì³ی »�ار «Z�¯ Ê» |À�Z] .¶vورزی ZÅی �¼¸ZÌت از ¿Â¼ÅZ¿ ÊËZÅ Ê�Zاری ZË و �^ZÅ Ê Ìی [¸À|ی

d«د ¾Ì] 3 Ze � �f» از t�� ¾Ì»ز Ä¸�Z§ دارد (Heraud and Lange, 2009) .Z] ÄmÂe Ä] ¶°� � اف�v¿ر اÂf¯ا�e اث��] �yچ� 

 درË Äm® چ��y و �Ì³¿|ه [�ای ز«Ì¾ از «�f � ارZ¨eع [Z§�ض. ¯Ê» |À اZnËد را Ê��� ®Ë Ä¸�Z§ ÊËZ�y(d) و �Âv» Ê·Âر Âuل

 ;Z¬Ì¬ve ¦¸fz» (Ishii and Noguchi, 2004ت در. �Âد «Ê اZnËد «�fی �Êf¿Z 6 ا¿�vاف Âv» ®ËرZÅ از ¯|ام Âu �Åل ای

Anthony et al., 2002; Murakami et al., 2008 ) ان [�ای�^m ¾Ëا Z�y ر ازÂ�À� ÄËزاو lÀ� بÂ°و��Ëده ژZ¨fه ا�|� dا� . 

 
 

 �Âv» Ê·Âر Âuل دوران���Âv» Êر Âuل دوران
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GPS از درÊf§ZË ا�Z�Ôت د»d روی [� ز«Ê��� ¾Ì و �Ze \Ì� Ê·Âث�Ì .5ش°¶

GPS و سÂ�Àر�e ZÅکÌب -3

¶»Z� �´Ëوز د�] Z�y ��« ط �|نZ^eه ار|¿�Ì³ GPS و ZÅارÂÅZ» Ê» |�Z] .¾Ëق اZ¨eا d¸ ] دÂmا¿� وÂ» Ê�Z¿ ن ازZ¼fyZ� یZÅ 

|À¸] ر درZÀ¯ ،راع�» ��Âa نZfyت در درZغZ] و ZË �Ëا�� |�Z�»Z¿ یÂm Ê» |�Z] .ر§� [�ای ¾Ëا ¶°�» |ËZ] ی ازZÅرÂ�À� ی�´Ëد 

®¼¯ d§�³ Ze انÂf] تZ�fz» و dÆm Ä¸Ìک و��vf» در Äرا «�ر� �Ìz�e ی. دادZÅرÂ�À� dÌ «Â» بZË Ê^�¿و[�یZ¿ رÂ¯� |À¿Z» 

d§Z lÀ� ZÅ2، |uی ا¿|ازه وا�Ì³ Êfz·3(IMU)، یZÅ�À°ری ا��Ì· �Ìv» و ¾Ì]دور ZÅ Ê´¼Å Ê» |À¿اÂe در \Ì¯�e Z] GPS d«د 

 �¬\ «Âvر ZÅی چ�خ روی [� �|ه ¿�\ ا¿°ÂدرZÅی از Âeان «d§Z�» ÊnÀ� Ê [�ای. [^�¿| [ÓZ را و�Å Ä¸Ì|اdË و Z°» Ê]ZËن

 �¼Ä] �Å d و�Ä¸Ì ا¿�vاف «¬|ار ¿ZÅZ¼¿ Ê�Ì�ZÀ¤» �Ìی »�\ ZÅ ZË ژ�Ëو�°Âپ «À¿Z| زاوÂ�À� ÄËر از ا�Z¨fده [Z. ¯�د ا�Z¨fده

�Ìz�e داده Ê» |¿Â� در ÄnÌf¿ Ê» انÂe ¾Ë�f¼Æ» ی دادهZÅ GPS (تZ�fz» و dÆm Ä¸Ìو� )را Z] دهZ¨fاز ا� \Ì¯�e ¾Ëدو ا 

 را «�¸Âب د»Âe dا¿Â¯ Ê» |Àر ¿Zو[�ی �Â�ÀرZÅی ¯ZeÂه، ز«Ê¿Z دوره [�ای GPS داده �|ن »�� �Âرت در. آورد [|�Â�À� dر

Äارائ |ÀÀ¯ Z»رت اÂاوم در�|e دهZ¨fاز ا� ¾Ëه اÂÌ� Ä] ÊËZÆÀe ®Ë یZ�y Ê ¼ne Ê�Z¿ ن ³~ر ازZ»د زZnËا Ê» دÂ� .در Ê¬Ì¬ve 

(Reid et al., 2000) Z] دهZ¨fاز ا� IMU م درZ´ÀÅ ��« لZ�eا GPS ®Ë dÌ «Â» Ê]ZË بÂ¸�» �j¯ا|u 21 «|ت در ÄÌ¿Zث d�|] 

 . آ«|

\Ì¯�e �Å ی از ¯|امZÅرÂ�À� ده�^»Z¿ Z] GPS وهÔ� �] نZÀÌ¼از ا� Äf�ÂÌa دنÂ] dÌ «Â» Ê]ZË Ä¸Ìرت در و�Â� ��« GPS، 

d«ر دZ¯ را ÓZ] Ê» د�] .¾Ì¬¬v» (Reid et al., 2000) Z] Ä�ËZ¬» d·Zu GPS ZÆÀe و d·Zu \Ì¯�e GPS و IMU ®Ë �ÅZ¯ 

�Ì´¼چ� Z�y ه درÂÌ� Ê^Ì¯�e ه|ÅZ�» |¿د�¯ .ZÌر�Z³ ز�a ران وZ°¼Å (Garcia-Pérez et al., 2008) Z] \Ì¯�e ®Ë DGPS  

 Ë® [�ای را Z¼� ®Ë dÌ «Â» Ê]ZË Äf�ÂÌaر ¯�f»Â¸Ì و ·�Ìری �d§Z�» lÀ درÄm، 1/� د»Z¿Z¯ ®Ë \�« Z¼¿ Z] dل،Zu �2وی 

 �|¿| «Â¯ Ä] ÊËZÆÀe ÄmÂfر ¿Zو[�ی �ºf�Ì آز«ÌÀr¼Å Z] �ËZ¾ آ¿ZÆ. آورد¿| [|��e dyZ� d¯�� AGRIAHISPANIA dرا¯Âfر

Ä¯ lËZf¿ | ] 31 از �f» Z] d��� �/1 ÄÌ¿Zث�]�f» ¶Ì·|] یZ�y Ê ¼ne ¶]Z«�Ìد غZ¼fد¿| ا�Â] .Ê»Z¯راÂ» ران وZ°¼Å (Murakami et 

al., 2008) �Ì¿ Z] دهZ¨fاز ا� \Ì¯�e RTK-GPS ، پÂ°و��Ëو ژ ®Ë ¾Ì]دور Ä¼Å ÄfÆm |Àf�¿اÂe ®Ë شZaدÂ¯ ون|] ¾Ì�¿�� را 

d«دZ] �f¼¯ 3/1 از �f» dËا|Å |ÀÀ¯ .ÂÌ³ ژا¿گ و ( Guo and Zhang, 2005) Z] \Ì¯�e ®Ë RTK-GPS، ®Ë IMU و ®Ë 

 و «Êf¿Z� �f 2 ا§¬Ê د»Z] d را و�Âe dÌ «Â» Ä¸Ìا¿�John Deer 4×2 Gator |Àfو�ÂÀ� dve Ä¸Ìان  Ë® روی [� ���Â�À� dر

 .آور¿| [|�Â¼� 3 Êf¿Z� �f» dدی

 ÄnÌf¿ ی�Ìگ

1Dead-Reckoned 
2Odometry 
3Inertial Measurment Unit 
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 ¯Zر [GIS \�ZÀ» Z ا[�ار Z�¯ Ê» d�ËZ] ®Ëورزی ¿¬¸ÄÌ و�Ì�¿�� ¶ËZ¾ [|ون Å|اdË در «�¸ÂÌ� �m�» ªه از ا�Z¨fده [�ای

¦Ë� e ر در �|هZÌfyا dدا� ZË Z] Z¬eی ¿�م ارZÅد ا§�ارÂmÂ» ��Âe نZ]ی زZÅ Ä»Z¿�] Ê�ËÂ¿ Ä] ف|Å اهÂz·د |Ìر� .dË�» Ê¸ا� 

 ÄnÌf¿ ®Ë در ¯Z¯ Ê» |À�Z] Äر Ìu¾ در د�ÌÌ¤e ®Ì»ZÀËات »dÌ¸]Z و آ¿ZÆ ای ZfyZ� ÄËÓر ¯Zر[�ی، وا�� [ ÂÀان GIS ا[�ارZÅی

�Ìv» \�ZÀ» dÆm درک dÌ «Â» Ä¸Ìورزی و�Z�¯ دل وZ^e �«Â¼] تZ�Ôا� ¾Ì]Z» Ä¸Ìو� ÄÌ¸¬¿ ا§�ار ¿�م و ºÅا�§ Ê» |ÀÀ¯ .دهZ¨fا� 

 از ا�Z¨fده. دÊ» |Å »�ار آن اZÌfyر در را ا§�ار ¿�م ا�Z�Ôت «ÂÌ� �m�» ª¸�» ¾Ë�f¼Æه در دÊÅ آدرس ا[�ار ÂÀ ] ®Ëان GPS از

ZÅرÂ�À� �´Ëر در دZÀ¯ GPS را Ê» انÂe Ä] دو d¸� ه|¼� ºÌ�¬e ا در. ¯�د|f]ا ¾Ëا \Ì¯�e Ê» |¿اÂe ¾Ëا d��§ را ºÅا�§ |À¯ Ze از 

. ¯�Zu Ê» |ÀÀ¶ را ¿�� «Âرد د»d آن Z�yی Z] tÌv�e دÂ�À� �´ËرZÅی ز�Ëا �Âد ا�Z¨fده d¼Ì« �e GPS ارزان ZÅی Â·ÂÀ°eژی

¶Ì·د �´Ëل دZ¼fuی داده �|ن »�� اZÅ GPS Ê» |�Z] Ä¯ رت درÂ� دÂ^¿ ®Ë Ä¿Z»Z� Ê°¼¯ ان�Ì» اف�v¿ا Ä¸Ìو� Z] ن ³~رZ»ز 

 دË´� و Ì¯�e GPS\ از ا�Z¨fدهدر ا�Ëان [Z دو «v|ودdË د»d و ÄÀË�Å رو[�و «GPS  |�Z] Êا�Z¨fده از  آ¿ZnئÄ°Ì از. �| ÂyاÅ| زZËد

®ÌÀ°e یZÅ ردÂ» رهZدر ا� ¾Ëا Ä·Z¬» �Ì�» |ËÂ¿ Ê�z] ای را�] dËا|Å رZ¯دÂy رÂf¯ا�e زZ] دÂ¼¿ |ÅاÂy. 
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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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