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 چكیده

 و امپرورید، یغداربا ،یجنگلدار ،زراعتمانند  های زیستیهای مختلف سیستمحوزهدر علم مکاترونیک از  گیریبهره

 انجامزی ش کشاوردر بخ هاکاربرد ربات شیافزا یبرا ات زیادیقیدر حال حاضر تحق شود.کشاورزی رباتیک نامیده می رهیغ

ی هادر سال های برداشت پیشرفت قابل توجهی نسبت به سایر حوزه ها داشته است.از بین آنها بخش رباتکه  است شده

های خودرو یا اشتراکتورها و سمپدیگر مانند های بخشتحقیقات جدیدی در  ،های پرندهاخیر با پیشرفت تکنولوژی و ربات

 با هدف حیطهای کنترل مهای هرز، ربات کاشت دانه و بوته رباتهای کنترل علفرباتبدون راننده، ربات های برداشت میوه، 

رس، وجین، ه مانند یبرای عملیاتیشتر بهای بکار رفته در باغبانی ربات جایگزینی نیروی انسانی طراحی و ساخته شده است.

شستشو و  بانی و برداشت استفاده شده و در بخش دامپروری نیز برای کارهایی مانند شیردوشی اتوماتیک،پاشی، دیدهسم

یدی، ت مواد تولش کیفیهای مختلفی مانند افزایها در حوزه کشاورزی دارای مزیتشوند. استفاده از رباتمراقبت بکار برده می

ر لیات پر خطردن عماتوماتیک کتوانند برای ها همچنین میهای تولید و عدم نیاز به نیروی کار ماهر است. رباتکاهش هزینه

اشد بسیار اشته بدتواند خطراتی برای راننده یا اپراتور های هرز که در آن استفاده از روش دستی میمانند سمپاشی علف

ر شنایی بیشتآرزی و های بکار رفته در حوزه های مختلف کشاوهدف اصلی این مقاله ارایه و معرفی انواع ربات سودمند است.

 های کشاورزی است.محققان و کشاورزان با ربات

 سمپاش خودرو، باغبانیربات پرنده،  کشاورزی، ربات :کلمات کلیدی
 

A review agriculture Robots 

, Bagherpour Hossein22Babak khatar, 1 

 Ali Sina University, Hamedan, -Department of Biosystems Engineering, BuMSc student, 1

babak.khatar@yahoo.com 
2Assistant Professor, Department of Biosystems Engineering, Bu-Ali Sina University, Hamedan, 

h.bagherpour@basu.ac.ir 

Abstract  

Agricultural robotics is the valid propagation of mechatronic into biological systems such as farming, 

forestry, conservatory, horticulture etc. In recent years, advances in robot technology and increasing number 

of robots or drones applications in agriculture include driverless tractor / sprayers, fruit picking robots, weed 

control, seeding, planting robots and environmental monitoring robots, many robots are developed to 

replace human labor. Robots can be used for other horticultural tasks such as pruning, weeding, spraying and 

monitoring. Robots can also be used in livestock applications such as automatic milking, washing. Robots 

like these have many benefits for the agricultural industry, including a higher quality of fresh produce, lower 

production costs, and a decreased need for manual labor. They can also be used to automate manual tasks, 

such as weed or bracken spraying, where the use of tractors and other manned vehicles is too dangerous for 

the operators. The main objective of this study is to introduce the various types of agricultural robots and 

familiarize farmers and researcher with the agricultural robots. 
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 مقدمه -1

ذایی غی نیاز ایهپت کشاورزی بوده است. محصولاو ادامه بقا ها برای تولید غذای مورد نیاز بشر ترین روشترین و مهمکشاورزی، یکی از قدیمی

ارد. امروزه با افزایش یک جامعه د و تولید انرژی در اقتصاد ، در امنیت غذایی را دهند. همچنین بخش کشاورزی نقش مهمیانسان را تشکیل می

د این مهم، اپس برای ایج گیرد.روزافزون جمعیت و افزایش تقاضا، تامین نیاز غذایی و در پی آن ایجاد امنیت غذایی برای بشریت در اولویت قرار می

 .(Gund et al., 2015) شودنیاز به افزایش تولید با کیفیت مطرح می

 ، کنترل، بازخوردیاانهیرا یهاستمیستوسط ها و استفاده از ربات یانداز، ساخت، راهیطراحای از علم مهندسی است که شامل رباتیک شاخه

 توانندیها ماتنسان گردند. ربا نیگزیکه جاشوند استفاده می هانیماشدر جهت ارتقا  ایبه گونه هایفناور نیا. شودیم حسگرها و پردازش اطلاعات

م آن وانایی انجاه انسان تکاست  دقت و ظرفیت کارآییها، افزایش سرعت، ی رباتو هدف از استفاده روندبه کار  یهر منظور یو برا تیدر هر موقع

 را به خوبی ندارد.

ها ربات .وجود دارند ر مزارعد هاتعداد زیادی از آن و هاباتر است. انواع مختلف دیمفهوم کاملا جد کی یدر کشاورز کیربات یکاربرد تکنولوژ

ه ب نی. اانجام دهند  کارآمد ه ور بروز و شب در مزارع  یبازرس وه،یانتخاب م ،هرز یهاکنترل علفبرای عملیاتی مانند   ییبه تنهارا  کارهاتوانند یم

 یها. برنامهدنکن تیریدم دیجد یهارا به روش اهید و هر گنده ا افزایشر ییصحت و کارا ،را کاهش داده یطیمحاثرات دهد یکشاورزان اجازه م

ارآمد را با ک یهااه حلر ،یانسان یاپراتورها ینیگزیفرصت جا درحالی که، یابندگسترش می ی مختلفهاحوزهدر  شتریب ههر روز کیباتر یکاربرد

لامت س ای امنیت یالقوه براانجام شود، به طور ب دیکه با یفیکه وظا کندپیدا می تیاهم یهنگام ژهیامر به و نیکند. ایفراهم م یهسرما برگشت

 .باشدکارگران خطرناک 

 خودکار ستمیس کیمعمول و  یها کیتفاوت تكن -2

 یانسان یرویبه ن  کاملا وهیهرز و برداشت م یهاکنترل علف دن،یبلند کردن، کشکارهایی مانند انجام  یبرا یسنت ایمتعارف  یهاکیتکن

یادی برای ست خطرات زاآلوده بوده و ممکن  محیط کارهاف  در هنگام انجام عملیاتی مانند پاشیدن سموم سمپاشی و یا آفت کش .وابسته هستند

 توانندیآنها نم ، و از طرفی کرده، خاک را بیشتر فشرده تر استنیها سنگکه وزن آنها درحالیتراکتور در سیستم های سنتی  .اپراتور داشته باشد

ورد مدر ولی . دهند صیتشخ ی یکدیگرکیتوانند محصول و خاک را در نزدینم های متداولهمچنین روشحرکت کنند.  نیزم حاشیهدر  براحتی

 شود، مشکلاتی نظیر مشکلات بالا وجود ندارد.یاستفاده م یکشاورز یبات هاکه از ر زهیمکان ایخودکار  یکشاورز

ت مورد اقداما یجراا یمه برابرنا کیاست که  نیا شودانجام  دیکه با ، تنها کاریکار کنند طیدر تمام شرا یزحمت چیتوانند بدون هیها مباتر

عمل  خوبنیز ستند هکوچک  یهاچرخ یکه دارا ییهالازم است، رباتبرای حرکت بزرگ  یهاچرخ یگل مناطقچه در . اگرر به ربات داده شودنظ

ش تن طیشرا ریآفات و سا یاهیهرز، آلودگ یهاها، علفیماریکسب اطلاعات کامل در مورد محصول مانند وقوع ب یربات برا یهاباندیدهکنند. یم

 .(Gund et al., 2015)د. کننیتر فشرده نمآلات بزرگنیماش مانندخاک را  رایز رودبشمار میعمده  تیمز کیها ربات یوزن. سبکشوندنصب می

  هاانواع ربات 3

 متردی. 1

 هرز. یها. ربات کنترل علف2

 .جنگل. ربات 3

 .ی. ربات باغبان4

 .وهیم برداشت. ربات 5

 های مورد استفاده در دامپروری.. ربات6

 طیو مح یرامونپ طیجه به محبا تو فیلد یهاهستند. ربات لیموبا یات هابر فیلد و یهاند از دو نوع رباتاکه در بالا ذکر شده ییهاربات

 طیمح کیوجه به با تپذیری قابلیت تغییر لیموبا یهابات. رکنندیم اصلاح ازیمورد ن تی. آنها خود را با توجه به وضعدهندشت، کار انجام میک

 . کشت را دارند
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 های کشاورزیبكارگیری ربات اهداف -1-3

 .ریپذبیآس طیبه مح یدسترس .1
 ها.تر استفاده از رباتنییپا یهانهیهز لیبه دل یاتیعمل یهانهی. کاهش هز2

 (.لاتیتعط ای یناهار، خستگ نبود وقت) های کارگرربات بهو بالاتر  بیشتر ی. دسترس3

 .کار در زمان کمتر ی ازادیز حجم لیتکم یبرا تیظرف شیافزا .4

 یکشاورز یهارباتانواع  -4

 متردی -1-4

لکرد عم یده اصل. محدواست یضرور ونیزاسیمکان قیرشد و برداشت محصول از طر یکار برا یازهاینکاهش ربات کشاورز است.  کیمتر ید

 یکشاورز یومر یم الههربات به نا نیرا برداشت کند. ا ونجهیمانند گندم و  یتواند محصولاتیم متریدها در کشت در فاز برداشت است.باتر

و شاورزان ک ه در  آن،کدر مقیسه با نیروی انسانی است.  ینظارت انسان چیبدون ه کارخود ی هدایتدارای سامانه متریدشده است.  ینامگذار

ساعت در  24 تواندید شد و مهرگز خسته نخواه ،برداشت باتر کی. آیدپایین می کار عملکرد جهیو در نت شونددر اثر کار مداوم خسته میکارگران 

 .روز کار کند

 
Figure 1. Demeter Robot 

 متردیربات : 1شكل 
 

 هبمتر ند که دیکتعیین می اطلاعات نی. ااند یا نه را شناسایی کنندهشد جدارا که  یوانند محصولاتتیاست که م ییهانیدورب یدارا رمتید

کنترل موتور  کی متردی. نددور بزتواند یم نیبنابرا، شودکی به انتهای ردیف محصولات نزدیک میو  ،هد برداشت را در کجا قرار دهد، برودکجا 

 تواند همراه با آن سفر کند.یکارگر م کیدارد. عملکرد 

ه بادر ق متردیربات  .کندمیرا کنترل  گرید یکارها که کارگر یدر حالباشد داشته برعهده کنترل سر برش را  هدایت وتواند  یم رمتید

 کند. دنبال هنترل پردازندک یهاستمیدر س خود یرا با سنسورها آنو سپس  دیدهرا آموزش  ریتواند مسیم ایبوده و با کنترل از راه دور  هدایت

را  ونیزاسیاز مکان یسه سطحمتر دی ستمی. س(Gund et al., 2015; Pota et al., 2007) متر استسانتی 3متر تا دنبال کردن مسیر در دیدقت 

 هدایت ،یینماراهرا  رشبهد  میرمستقی، که به طور غ"کنترل کروز"جنبه  کی، کند. اولیتراکتور فراهم م رایب تیبرداشت محصول و در نها رایب

 برداشت طیاو شر نیکاب در داخل گرید یهادهد تا با توجه به کنترلیجنبه به اپراتور اجازه م نیشود. ایارائه م برداشت، به اپراتور کندمیو کنترل 

 چنداپراتور  کیدهد تا یماجازه  کهارائه خواهد شد،  "خلبان خودکار"جنبه  کی ،دوم. کند مقابله یاضطرار طیبا شرا نی، و همچنبهتر توجه کند

دون کنترل برا زرعه م کی کامل خواهد شد که اجازه برداشت جادیبه طور کامل مستقل ا زمیمکان کی نکهی. سوم اکننده را کنترل کندبرداشت 

 .دهدیمانجام  یانسان

ر موجود دعمول های مداشت کنندهبربرتر از عملکرد  ایمعادل  یعملکردتا  دهدتر اجازه میتجربهکم یاپراتورهامتر به دی: دو مرحله اول ایمزا

 خواهد ماند. داریپا یعملکرد بدون نظارت انسان ون،یاتوماس یی. در مرحله نهاداشته باشند مزرعه
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 هرز یکنترل علف ها -4-2

 دیجد یاهیآورن. رشد فباشدیخشن م ایکار محدود و سطوح نرم، ناهموار  یمانند فضا یسخت طیدر مزرعه به طور مرتب شامل شرا کار

 در استفاده ازدرصد  100لیا 75و  کیارگان یزراع جاتیدرصد در چغندر قند و سبز 100تا  50 را یانسان کار نیرویتواند یعلف هرز  م مبارزه با

مورد  انددهجدا ش یادهکه به طور گستر یاهیتوانند در پوشش گیم نیها همچنتکنولوژی نایکاهش دهد.  را کش در محصولات با ارزش بالاعلف

دو ربات  کیکند. اتورها اپر نیگزیجا های هدایت شونده رابیلکجتا شود یها در مزرعه استفاده مباتروش از ر نیادر . رندیاستفاده قرار گ

 نیرا از ب هرز یهااست که علف نیدستگاه برداشت علف هرز ا یفهیاختراع شد. وظ دنیش مزرعه قاتیتحق توسط مرکز هرز یهاعلفدیفرانسیل 

 .کندنابود  اید ببر

 یینایب یاهستمیند از سهوشم لیبکج کیشوند.  یاز علف هرز پاکساز هالیبکج یلهیبوس توانندیم کنندیرشد م هافیکه در رد یمحصولات

 .ددهیکاهش م یابل توجهکش را به طور قبه علف ازیو ن دهدیآنها قرار م نیب قایو خود را دق کندیمحصولات استفاده م فیرد ییشناسا یبرا

 
Figure 2. Weeding robot 

 : ربات علف هرز2شکل 

هرز  یاهعلف یدهی تشخیص دهنهانقشه دیتولات تجهیز شده به این سیستم، دارد. رب یرنگ تصویربرداریبه  یهرز بستگ یهاعلف صیتشخ

د است  چغندر قن ناهایگ فیهرز در داخل رد یهابه کنترل علف یابی، قادر به دستیفیدرون رد تیتحت هدا رباتکند. یم لیرا تسه اناهیگ

کنترل  آن در عقب توسط دو چرخ ،یکشاورز اتیعمل یبراخودگردان ربات متحرک  کیدهد. یرا کاهش م زهر یهابه کنترل علف ازین نیبنابرا

 گیریکنند. دستگاه فرمانیکار م کلیومتر شمارکنند که با رمزگذار، ترمز و یکار م DCموتور سروو  کیشود که هر کدام به طور جداگانه با یم

 ینراتور سوختژ کیتوسط  ایو  یتوسط باتر تهیسی. قدرت الکترکندیعمل م DCموتور سروو  کیبا  گیری ایکرمن است کهیک سیستم فرمان

کرد.  زیپاکساف هرز د را از علقن چغندر توان یآنها، م نیفاصله ثابت ب ها ودر ردیفچغندر قند  اهانیگکاشت  مربوط به . با اطلاعاتدشویم نیتام

ا تراکتور تکرد  یزیرامهبرنکاری  توان در هر نقشهیرا م کشت نیضرر، موانع زمیکار شبانه ب یتواند از ابتدا پول کشاورز را کاهش دهد. برایم نیا

 .(Gund et al., 2015; Bak et al., 2004) انجام دهد رانهیشگیاقدام پ در مواقع لزوم قبل از برخورد با موانعبتواند 

 مورد استفاده در جنگل یهاربات -3-4

 یایان دنتارز شرفتهیپ یکند. فناوریها را کنترل مدر جنگل یطیمح ستیز راتییتغ است و در خدمت دانشمندانموبایل بات ر کیبات: تری

 .ودشیکم متصل مشبکه و وب رلسیوا وندیپ ،یاشبکه یاز نوع خود است که به حسگرها ینوع نیاول، باتتریربات، به نام 
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Figure 3. Treebot 

 باتی: تر3شکل 

-تری .دریرا بگ یاتیح لیو تحل هیتجز یمورد نظر برای هاکند تا نمونهیحرکت م نییبه سمت بالا و پا ژهیو یهادستگاه با استفاده از کابل نیا

 امیلیپروژه، پروفسور واین از رهبران  یکیاختراع شده است.  ایفرنیکال ،متحده الاتیا تحقیقاتی در کار در مرکز مشغول توسط دانشمندانبات 

-ستیدر جامعه ز"او نیز افزود:  "است. ستیز طیکسب اطلاعات در مورد مح یپراکنده برا یاستفاده از سنسورها ،از اهداف یکی"گفت: کایسر

کربن و رطوبت،  دیاکس ید زانیم د،یدر نور خورش یجزئ راتییدرک تغ ".شودجنگل درک  طیجو و مح نیمهم است تا ارتباطات ب اریبس یشناس

و  ستیزطیمح نیب، ابطودرصد از تمام ر 90. اما دهدرا می یطیمح ستیز راتییمربوط به تغ یهاینیبشیو پ های منطقینشانه دانشمندانبه 

 ,.Gund et al)است یدوره زمان کینظارت در طول  طیشراو  یریاندازه گ دراختلاف  کی نیو ا دهدرخ میجنگل  بالای در پوشش یجو طیشرا

2015). 

 1جنگل بانربات  -4-4

 یهافکبات ر نیشود. ایچوب سخت در جنگل استفاده مبرداشت و  سمسیبرش درخت کر ،برش چوب، پرورش درختان یربات برا نوع نیا

 .(Gund et al., 2015)باشدیشش پا م یدار دارابات جنگل. رگیردبکار میبرش شاخه  یبرا تبرهایی راو  ویژه

 وهیم برداشتربات  -5-4

اشت محصول به ارمغان برد یرا برا یدیجد یهاکیاصول تکن نیاست. ا افتهیتوسعه  1980دهه  لیاز اوا وهیبرداشت م یهاربات یاساس اصول

و  یکشاورز یهازندگان ابزارسا شرفته،یپ یصنعت فناور شنهاداتیپ  ،یوهم برداشت کیآلات رباتنیماش ی کاملتوسعه برای حال، نیاند. با اآورده

شاخه  ایبردن برگ  نیبدون از ب دهیرس وهیم یآوربه جمع وهیبرداشت م یهاشروع، ربات ی. براهستند ازیمورد ن یکشاورز یدیتول یهاگروه

 .نیاز دارند درخت

 

 
Figure 4. Fruit picking robo 

 وهی: ربات برداشت م4شکل 

                                                           
1 Forester robot 
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.  ست.داشت میوه اژگی ربات براز مهمترین وی پذیریانعطافبنابراین  باشند داشته یها  به تمام نقاط درخت دسترسرباتاز آنجائیکه لازم است 

 ا استفاده ازتواند بیت مداشته باشند. ربا ارتباط ر،یو پردازش تصو یینای، بتماس لمسی قیاز طرخود  طیبا محهوشمند باشند و  دیها باباتر

شده با ه ختشنا یهانگرربات نصب شده است، و  یبازو یبر رو نی. دوربتمایز ایجاد کندها ها و شاخهوهیبرگ، م نیب ییویدیو ریتصوپردازش 

گها پنهان توسط بر وهیمشود. اگر یانتخاب شده و برداشته م وهیرخ دهد، متطابقی . اگر شوندتطابق داده میدر حافظه  های ذخیره شدهمشخصه

کاهش  یابر هاییکیلاست از ربات یشود. بازومیاستفاده به میوه  یکامل و دسترس دیدبرای  هاحرکت دادن برگ یبرا هوا پمپ کیاز  د،باششده

و  یوکر یج، و در الگوهاخار خل،دا به ن،ییبالا، پا به به آن اجازه حرکت حرکت دارد که یدرجه آزاد 5بازو به درخت پوشانده شده است.  بیآس

وسط ت عمل نی. اشودند خریوه ای که مز درخت مناسب است، اما به اندازهبرداشتن ا یشود برایل ماعما وهیکه به م ییروی. ندهدرا می یاستوانه ا

به   رهیگ . شکلدیآیمشود، به دست یم تیاهد یکیدرولیه ستمیس کی ای کیپنومات ستمیس کیکه توسط  رنده،یبازخورد از دستگاه گ ندیفرا کی

-لهیدگی نمی راحتی دچارال به مانند پرتقها میوه سایرکه  ی، در حالشودله میآسان  اریبس که مانند آلو، بستگی داردشود میبرداشت  ای کهوهیم

رانسه ف کنندگاندیتول میان رد یداشته باشند. کار قابل توجه یبه تمام مناطق مزرعه دسترس دیباها، وهیم یبه تمام یابیدست یبراها ربات. شوند

د که توسط ها بووهیم برداشت ییها عمدتا در عدم تواناستمیس نیا یهاتیهستند. محدود بیبرداشت مرکبات و سانجام شده است. آنها متخصص 

 .( ,.2016Nguyen et al., ; 2015; Gund et al., 2014Font et al) ها محصور شده بودندشاخه

 های دامپروریربات -6-4

 ردوشیش هایربات -1-6-4

 نای در هاتنها تفاوت آن یدارند ول یکسانی کارکرد هاربات نی. اشوندیبندی م متقسی متحرک و ثابت هایبه دو دسته ربات ردوششی هایربات

از ربات جدا  رشی آوریجمع نو مخز رندگییمورد استفاده قرار م شوندیم تیریباز مد یوهیکه به ش هاییدامپروری در متحرک هایاست که ربات

خلأ،  یدکنندهیچهار جزء پمپ تول یدارا ردوشیش نیماش کی. رودیاز دستگاه به شمار م یمخزن جزئ نای ثابت هایدر ربات یول باشد،یم

 هایسامانه لیاز قب ییزاکار دستگاه، اج تیفیبالا بردن ک یبرا ردوشیش هایاست. در ربات رشی آوریو مخزن جمع2 نرهایساز(، لا)نبض 1پولساتور

گذر  انیپستان، و تانک م یزکنندهتمی هایبرس ر،یش تیفیکنترل ک ی، سامانهRFID یسامانه نرها،ینصب خودکار لا یکننده، سامانه ضدعفونی

 .اندشده هربات اضاف هی ریش

و در آخور ربات  شودیآن محاسبه م ازیمورد ن رهیشده و مقدار ج ییشناسا RFIDشد توسط سامانه  ردوشیکه گاو وارد ربات ش یهنگام

 نرهایکه لا یردوشیشده و بازوی ش نییپاهای گاو تع تیگاو قرار دارند، موقع رییمحل قرارگ ریکه ز ی. سپس، توسط حسگرهای وزنشودیم ختهیر

 دو توسط آن هایگاو، پستان ریدر ز ردوشی. پس از قرار گرفتن بازوی شرندگییگاو قرار م ریروی آن قرار دارد در ز نرهایخودکار لا بو سامانه نص

که روی بازوی  زریاز چند عدد ل نرهای. برای نصب لاشوندینصب م نرهایو پس از آن لا شوندیم زیتم چرخند،می هم جهت خلاف در که برس

. بازوی کنندینوک پستان را محاسبه م تیبازتاب آن موقع افتیتابش نور و در قیاز طر زرهایل نی. اشودیدارند، استفاده م ارقر یردوشیش

که  نیپس از ا .شوندیم یضدعفون زکنندهیتم هایمرحله برس نی. در ادآییبه حرکت در م یکیدرولیه ای یکیتوسط موتورهای الکتر یردوشیش

. در گردندمی جدا گاو هایاز پستانک نرهایو لا شودیفرمان قطع خلأ صادر م د،یرس قهیبر دق تریل 2/0 به حدود نریاز هر لا یخروج ریمقدار ش

 نرهایو در آخر لا شودیم دهپاشی هاپستان یکننده بر رو یماده ضد عفون یمرحله از کار مقدار نیوجود دارد که در ا یافشانک نرهایلا یانتها

 ریگیبرای هر گاو اندازه ریو دمای ش ریوزن ش ر،یرنگ ش ،یردوشیمدت زمان ش ،یردوشیزمان ش انپای و آغاز ها،ربات نی. در اشوندیم یضدعفون

Massoudi ,.) شودیم رهیذخ یبه جزء مخزن اصل یموردنظر را در مخزن ریشده، ش رییگنامطلوب بودن پارامترهای اندازه و در صورت شوندیم

2016.) 

 اریس چینظافت هایربات -2-6-4

 ایدوره ای مداوم صورت به هااست. فضولات دام در دامداری یضرور اریدام و عملکرد آن بس یسلامت یبرا یدامدار طیبهداشت در مح تیرعا

 هایاستفاده از ربات ی. براشودیانجام م ارسی خودکار تمام هایربات کمک با و مداوم صورت به مدرن هایکار در دامداری نی. اشودمی انجام

 هایربات یلازم برا یرویشده توسط ربات نصب گردد. ن آوریجمع یدام یتسمه نقاله جهت خروج کودها کی یدر کف دامدار دیبا چینظافت

در تماس است در  یکه با کف دامدار زکنندهیصفحه تم کی. گرددیم نیتام شوندیشارژ م یکه با باتر یکیالکتر یتوسط موتورها چینظافت

ربات  نیآبپاش قرار دارد. ا هایصفحه افشانک نیا یو در جلو کندیم آوریرا جمع یدام یربات نصب شده که به هنگام حرکت کودها نیا یجلو

                                                           
1 Pulsator 
2 Liner 
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 هاربات نیا تحرک ری. مسشوندیبرده م رونیو فضولات توسط تسمه نقاله ب اندازدیم نییکرده و به پا آوریرا جمع یدام یهنگام حرکت کودها

. داردیثابت نگه م یدامدار یوارهایربات را با د یقرار دارد و فاصله یابیریمس یبرا یربات دو حسگر فراصوت نیا یاست. در جلو یزری هبرنام قابل

دستور توقف از  ،یدامدار هایوارهید ای ئیدر برخورد با ش نیکه موانع سد راه ربات نشوند و همچن باشدیچرخان م یمنیربات مجهز به سپر ا نیا

پر کردن مخزن آب ربات وجود داشته باشد.  یبرا یگریو د یکیشارژ الکتر یبرا یکیشارژ  ستگاهیدو ا دیبا ی. در دامدارشودیحسگر صادر م

پس از اتمام . شوندیآب به ربات متصل م کطرفهی یرهایش ای یکیشارژ الکتر هایمتوقف شده، سوکت رسدیم هاستگاهیا نیکه ربات به ا یهنگام

 .(Massoudi ,.2016) ردگییخود قرار م یشده یزریبرنامه یکار ریشارژ، ربات دوباره در مس

 علوفه هیتغذ هایربات -3-6-4

 .شوندیم بندیمیدام به سه دسته تقس یعلوفه هیتغذ هایربات

خدار و چر چرخیه بو به دو دست شوندیده معلوفه هر دام به صورت انفرادی استفا هیرباتها برای تغذ نیثابت: ا یعلوفه هیتغذ هایربات -1

 شوند،یم تیریباز مد یوهیکه به ش ییهاو از انواع چرخدار برای دامداری دهسرپوشی هایبرای دامداری چرخی. از نوع بشوندیم بندیمیتقس

طرق  ام، ربات ازدس از ورود پ. شودیکارگر پر م ایو  نماشی نقاله،تسمه لهیربات قرار دارد و به وس نیا ی. مخزن علوفه در بالاشودیاستفاده م

ر آخور دن شده ییتع دار علوفهو مق کندیم نییعلوفه را تع زانیهر دام، م یکرده و با توجه به اطلاعات ثبت شده برا ییدام را شناسا RFIDسامانه 

 در هاباتر یر بعضهمزن نصب شده و د کیمخزن علوفه، در آن محل  یخروج ریکردن علوفه در مس ریاز گ یریجلوگ ی. براشودیم ختهیربات ر

 چیکه ه یاقعدر مو ای رتیو در صورت مغا کندیشده را با وزن محاسبه شده کنترل م ختهیر یوجود دارد که وزن علوفه یحسگر وزن کی آخور کف

 .افتدیگر هشدار به کار مدر کف آخور نباشد، حس ایعلوفه

 هیاهروی تغذکه دارای ر هاییدر دامداری و شوندیهمزمان چند دام استفاده م یهتغذی برای هاربات نیمتحرک: ا یعلوفه هیتغذ هایربات -2

 خردا ر اتیه محتود دارد کوجو سیهل کیوجود دارند. درون مخزن ربات  یو سقف ارینوع ربات در دو گروه س نی. اشوندیبه کار گرفته م باشند،یم

 لهیده و بوسداده ش صیحسگر تشخ کی. ورود ربات به انبار علوفه توسط شودیانجام م کی. پر شدن مخزن ربات به صورت اتوماتکندیو مخلوط م

 هایباتمانند ره زیربات ن نیا یابیری. مسکندیحرکت م هیتغذ ی. ربات پس از پر شدن مخزن به سمت راهروهاشودیپر م ینگالل چیجرثق

. مقدار درنگییرار مقدام  اریتعلوفه در اخ یکننده عیمواد موجود در مخزن توسط واحد توز ه،ی. پس از ورود ربات به راهروی تغذباشدیم چینظافت

 ندهکن عیوی توز. در جلودشیم ریگیهعلوفه انداز یکننده عیمواد از توز یخروج یو دب شروییشده در راهرو با توجه به سرعت پ ختهیر یعلوفه

ن آال عبور از ه در حک یکه در محل ردگییم میحسگر تصم نیاز ا یافتیشده که ربات با کمک اطلاعات در هیارتفاع علوفه تعب نییحسگر تع کی

 اریسلوفه ع یهیربات تغذ .شودیشده توسط مخروط چرخان به طرف آخور هل داده م ختهیر ی. در آخر علوفهریخ ایدارد  شتریبه علوفه ب ازیاست ن

ربات را  ریمس ریو تغ فرمان توقف یجسم خارج کیکه به محض برخورد ربات با  باشدیم زین یمنیسپر ا کیمجهز به  چینظافت هایهمانند ربات

 .کندیصادر م

 هل دام سمت به ار هاعلوفه نای علوفه ی. ربات هل دهندهشوندیپرتاب م رونبی به هادام، علوفه یهیعلوفه: هنگام تغذ یربات هل دهنده -3

برای  یابات علوفهر نیا یول شودیهستند، استفاده م هیکه دارای راهروی تغذ هاییعلوفه در دامداری یهیهمانند ربات تغذ زیربات ن نی. ادهدمی

 .کندینم عیدام توز

 . ربات هلهددیل مه هیچرخان آن ضمن حرکت ربات رو به جلو، علوفه را برای استفاده بهتر دام به طرف آخور تغذ یفقط دامنه مخروط و

 صورت روسکوپیو ژ یوتربات به کمک حسگرهای فراص نیا یابیری. مسدآییو توسط دو الکتروموتور به حرکت در م باشدیدهنده دارای سه چرخ م

 گرییسم دج ای واریدکه ربات با  یحلقه نصب شده که از سه نقطه با ربات در ارتباط است. در صورت کیربات  نیقسمت بالای ا ر. دردگییم

 .(Massoudi ,.6201) دهدیم ریمس رییربات ابتدا متوقف شده و سپس تغ نیبنابرا شود،یحلقه حس م نیبرخورد کند توسط ا

 مراقبت از دام هایربات -4-6-4

باروری و  شیدام باعث افزا یو سلامت یشاداب ،یراحت دیترد یدام اشاره کرد. ب یزکنندهتمی هایبه برس توانمی دام از مراقبت هایرباتاز 

 هایرسب ن،یبر ا . علاوهگردندیدام از گرد و خاک و خارش م ییو رها یدام باعث احساس راحت یزکنندهتمی های. برسشودیم شتریسود ب

ماس برقرار تم با برس که دا یشده است. زمان لیبرس و حسگر تشک ،یکیموتور الکتر کی از هابرس نی. اباشندیخون م انیمحرک جر زکننده،تمی

در ت عکس صاجه رداده و فرمان چرخش الکتروموتور و برس را د صیحسگر جهت حرکت را تشخ کند،یسمت منحرف م کیو آن را به  کندیم

ست و تفاوت ابا ضخامت م ییبه دست آورد. برس دارای موها شترییب یکه دام احساس راحت شودیش در جهت عکس باعث مچرخ نی. اکندیم

قطعه  کیوع برس ن نیخود را از دست بدهد. ا یشکل اصل رتریکه برس د شودیسبب م یژگیو نیو ا باشدیدر هر دو جهت م دنیقادر به چرخ

 .(Massoudi ,.2016) شودینصب م وارید کیدر مقابل  ایستون  کیروی  یو به راحت باشدیم حدوا
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 خودکار تیهدا ستمیس -5

 تیهدا ستمیوب سبر اساس چارچ یکشاورز هایهدایت ماشینو  ییراهنما یهایآوردر فن یجهان قاتیتحقدر کوتاه مدت  یکل یبررسیک 

 است.ارائه شده سال گذشته  20 در حمل و نقل خودرو یها ستمیخودکار س

 (.Gund et al., 2015) هستندفرمان  یو کنترل کننده ها یناوبر زانیبرنامه ر ،یمحاسبات یروش ها ،یناوبر یسنسورها یدیکل عناصر

 
Figure 5. Framework of agricultural vehicle autonomous guidance system 

 یکشاورز هاینیخودکار ماش تیهدا ستمی: چارچوب س5شکل 

  مجازی ابزاراز ی کشاورزهای ی رباتاستفاده -6

عت ربات و سر رای تغییربه است. شد یطراح ویوافزار لبنرمبا استفاده از  نترنتیبر ا یبا استفاده از کنترل از راه دور مبتن یربات کشاورز کی

کنترل ربات استفاده  یبرا Atmega16 کروکنترلری. مدر نظر گرفته شده است یکنترل کننده فاز ،مورد نظر تیبا توجه به موقع یریگجهت هیزاو

 شود.یانجام مویو لب افزارنرمشود. کنترل ربات با استفاده از ابزار انتشار وب در یم

تواند یم یفاز یدها کنترل کننب ی. ربات کشاورزکندیم دهیچیو پ متیگران ق زاتیتجه نیگزیجارا تر تر و سادهسخت افزار ارزاننرم افزار  نیا

 باشدیمون به صرفه ودمند و مقرو سرساند را به حداقل می یانسان یروین، یکنترل ربات کشاورز با  نیراه دور استفاده شود. بنابرا وتریاز هر کامپ

(Gund et al., 2015.) 

 
Figure 6. Internet based control loop  

 نترنتیبر ا یمبتن ینترنتی: حلقه کنترل ا6شکل 



 

 9 

 :بکارگیری رباتی ایمزا

 .شکندیشود و نمینم ضیمر ای. ربات خسته 1

 تر ساخت.تر و ارزانسبکرا ها توان دستگاهی، محذف شود نیراننده، کنترل و کاب ی. اگر صندل2

 .دنریمختلف مورد استفاده قرار گ هایارهیس یطیمح طیشرا یمطالعه یند برانتوایم هاربات. 4

 کنند.کار  گریها و موانع د، درختان، حوضچههازحمت در اطراف سنگ دونتوانند ب یبات ها م. ر5

 .شودهای بزرگ کار میخوبی زمین به بایتقر ککوچ یهانیزمدر . 6

 :استفاده ربات بیمعا

 .ستندین به طور کامل قابل اطمینانها بات. ر1

 است. یضرور کینزد ندهیآ یانسان در مزرعه برا یا. نظارت دوره2

 دهند. رییرا تغ یکشاورز یعاطفجاذبه /  فرهنگ توانندیها مربات. 3

 .است نهیپر هز ی. مسائل انرژ4

 گیرینتیجه

جتناب اختلف کشاوری مخواهند شدو استفاده از آنها در حوزه های  عیوس اسیدر مق یوربهره شیافزا باعث یکشاورز یهارباتاستفاده از 

ار و با های نیمه خودکگیری از سیستمبا بهره هر چند مشکلاتی در حین استفاده از ابزارهای خودکار وجود دارد ولی بسیاری از آنها  ناپذیر است. 

جود قضاوت و یراب یل توجهقاب لیما باشد، اما دلا بینیو پیش اندازممکن است در چشم زاتیتجه نیاهر چند . کمک اپراتور قابل رفع می باشند.

 دیتول باشد.می بات ر دیتول ینحوه ینیبازب یبه معن یستکه نتیجه این نگرشن نیماش کیانسان با  ینندهرا ینیگزیفقط جا استفاده از ربات که دارد

 یایزااز م یکی هد. در مقایسه با تعداد کم ماشین بزرگ ارایه دو ارزان را   سلامتواند محصولی میکوچک  یهانیاز ماش یبا گروهمحصول  

ناک خطر یشاورزکشغل از طرفی داشته باشند.  یشتریب یایمزا یکشاورز ریغ تیجمع یبرااست که آنها ممکن است  نیتر اآلات کوچکنیماش

تور اپرا نیگزیاج یه درستتواند بیربات م نی، بنابرااست ،یتکرار اریهر چند بس ع،یسر هاییریگمیاطلاعات و تصم ،بوده و نیازمنده کشش بالا

وجود  مهموانعی ، اما بخشد بهبودرا  هاانسان یزندگ تیفیک و در بعضی شرایط به دلیل دقت بالاتر می تواند بهتر از انسان عمل کرده و  انسان شود

 دارد.

 مراجع

Bak, T., & Jakobsen, H. (2004). Agricultural robotic platform with four wheel steering for weed 

detection. Biosystems Engineering, 87(2), 125-136. 

Font, D., Pallejà, T., Tresanchez, M., Teixidó, M., Martinez, D., Moreno, J., & Palacín, J. (2014). 

Counting red grapes in vineyards by detecting specular spherical reflection peaks in RGB images obtained at 

night with artificial illumination. Computers and electronics in agriculture, 108, 105-111. 

Gund, S. R., & Bhope, V. P. (2015). A review on agricultural robots. Int. J. Adv. Res. Comput. Eng. 

Technol, 4, 3089-3093. 

Massoudi, h (2016). Robotics; A New Ground for Innovation and Entrepreneurship Development in 

Animal Production. Entrepreneurship in agriculture, 3 (3), 19-38. (Persian) 

Nguyen, T. T., Vandevoorde, K., Wouters, N., Kayacan, E., De Baerdemaeker, J. G., & Saeys, W. (2016). 

Detection of red and bicoloured apples on tree with an RGB-D camera. Biosystems Engineering, 146, 33-44. 

Pota, H., Eaton, R., Katupitiya, J., & Pathirana, S. D. (2007, August). Agricultural robotics: A 

streamlined approach to realization of autonomous farming. In Industrial and Information Systems, 2007. 

ICIIS 2007. International Conference on (pp. 85-90). IEEE. 


