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 چکیده

کیفیت اهمیت  کنترل سنتی های روش جايگزين عنوان به بهداشتی و مخرب سريع، اقتصادی، غیر بازرسی های تکنیک به نیاز

 دقت و سرعت واسطه که به هاست روش اين از يکی تصوير پردازش. نمايد می آشکار پیش از بیش را کاربرد بینايی ماشین

و  ها میوه بندی درجه و بازرسی ويژه به غذايی صنايع و کشاورزی در دقیق توصیفی های داده ايجاد و آن بخش رضايت

 یکتکن یبر کاربردها یمقاله مرور ينادارد.  کاربرد پنیر و پیتزا گوشت، مانند غذاها ارزيابی غلات، خصوصیات سبزيجات، آنالیز

 .است يیغذا يعو صنا یدر کشاورز يرتصو یزآنال

 غذايی صنايعپردازش تصوير، تضمین کیفیت، : های کلیدیواژه

 

 مقدمه

 سیستم اين .اند يافته توسعه کشاورزی و غذايی محصولات حسی ارزيابی برای کامپیوتر دوربین پايه بر ارزيابی های سیستم اخیرا

 داده نتیجه خوبی به غذايی و کشاورزی محصولات کیفی ارزيابی برای شوند، می شناخته ماشین بینايی سیستم عنوان که به ها

 .اند

بینايی ماشین شامل گرفتن تصوير و پردازش تصاوير می باشد. به مجموعه عملیات و پردازش هايی که در راستای آنالیز تصوير در 

پردازش تصوير می گويند. هر سیستم بینايی ماشین از دو بخش سخت افزاری و نرم افزاری  زمینه مختلف انجام می شود علم

شامل پنج مرحله: تصويربرداری، پردازش اولیه برای  لااشین و فرآيند پردازش تصوير معموتشکیل می شود. سیستم های بینايی م

بهبود تصوير اصلی، تقسیم بندی تصوير ديجیتال به نواحی جداگانه، عمل اندازه گیری مشخصات جسم و عمل دسته بندی اجسام 

 مختلف می باشد. به گروه های

 نورپردازی:
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 ماشین سیستم يک اجزای طراحی تلاش و کار حجم %03 تاو  نور پردازی يکی از اصلی ترين قسمت های بینايی ماشین است

بدلیل عدم امکان همیشگی استفاده از نورهای طبیعی، ناچار به استفاده از . (1031)علیزاده،  میدهد اختصاص خود به را بینايی

نورپردازی جلويی، نورپردازی . انواع روش های نورپردازی عبارتند از نورپردازی پشتی، (Chen, 2002)نورپردازی مصنوعی هستیم 

 .(Galbiati, 1990) )ساختاری( و نورپردازی ساختمانی )لحظه ای( چشمک زن

آنها پرداخته  معرفی برخی از کاربردهای پردازش تصوير در کشاورزی به حوزه های مختلفی تقسیم می شوند که در اين پژوهش به

 خواهد شد.

 ، حجم و وزن مساحتاندازه گیری 

به کمک پردازش تصوير، روش های مختلفی بکار می روند که عمل مشترک همه آنها  و وزن نمونه ها حجممساحت،  محاسبهدر 

است  تبديل تصوير رنگی به سطح خاکستری و سپس دوسطحی، تعیین لبه و در نهايت اندازه گیری پارامترهای مورد نیاز

(Gonzalez, 2002). 

، ندردارائه ک پردازش تصويری که نرم افزار و پاشیده شده بر روی کاغذهای حساس به آب، با ثبت قطرات دانشجو و همکاران

شامل محاسبه سطح هر لکه، قطر  گیری ها د. اين اندازهنهای لازم را بر روی قطرات پاشیده شده انجام ده سنجشتوانستند 

وسط چگالی پاشش، درصد پوشش سطح کاغذ تواقعی هر قطره، قطر های میانه عددی و حجمی قطرات، انحراف معیار قطرات، 

از ويژگی های ديگر اين نرم افزار توانايی محاسبه سطح نمونه  (.1017قطرات و يکنواختی پاشش هستند )دانشجو و همکاران، 

در اين روش تعداد پیکسل های نمونه مورد نظر در تصوير، پس از انجام مراحل پیش پردازش،  هايی مثل برگ درختان است.

اسبه شده و بر اساس ضريب کالیبراسیونی که به نرم افزار داده می شود مساحت نمونه را بر حسب میلی متر مربع نشان مح

 دهد. می

 دو تـصوير عمـود بـر هـم از نمونـه(، برای محاسبه حجم سیب، پیاز و پسته، توانستند با گرفتن 1017امیری پريان و همکاران )

کنند. محاسـبه را نمونـه  انـدازه گیـری پـارامترهـای مـورد نیـاز از تـصاوير، حجـم هـر ولبة آن ، استخراج هـا بـه طـور جداگانـه

 1/32درصـد در پیـاز و  2/32درصـد در سـیب درختـی،  2/31نتايج نشان داد کـه حجـم محاسـبه شـده بـه ترتیـب دارای دقـت 

 .درصد در پسته میباشد

 ه بعدی سازیبرآورد حجم به کمک س

لی و همکاران، برای برآورد حجم و سطح چهار محصول سیب، طالبی، توت و گوجه فرنگی از نورپردازی پشتی و تصويربرداری 

درجه ای، اقدام به يافتن مرز در  12در چرخش های تصوير از گرداگرد سطح محصول  03ايشان با گرفتن  شعاعی استفاده کردند.
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هر تصوير کردند. سپس با در کنار هم قرار دادن اين مرزها به کمک نرم افزاری مخصوص، مدل سه بعدی جسم را بازسازی )شکل 

 . اين روش با مجود محاسبه دقیق حجم، بار محاسباتی زيادی دارد.(Lee, 2006)را محاسبه کردند ( و حجم و سطح رويه آن 1

 

 (Lee, 2006) تصویر 03دادن مرزهای مدل سه بعدی محصول با قرار  -1شکل 

استفاده شد. مدل سه  (2)شکل برای سه بعدی سازی گوشت صدف خوراکی نیز، از نور پردازی ساختمانی با تابش لیزر بر نمونه

. اين روش بار محاسباتی کم (Lee, 2006)بعدی با داشتن عرض و ارتفاع هر نقطه، بازسازی شده و حجم نمونه ها محاسبه شد 

 ته و در ماشین های پیوسته کاربردی است.داش

 

 (Lee, 2006) محاسبه حجم به روش سه بعدی سازی با نورپردازی ساختمانی -2شکل 
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 برآورد حجم با فرض منتظم بودن شکل هندسی

روش هايی که با فرض منتظم بودن شکل هندسی نمونه ها، حجم را محاسبه می نمايند در عین سادگی الگوريتم و داشتن بار 

محاسباتی کم، در فرايندهايی که نیاز به حجم دقیق نیست، مناسب اند. ماتیو و همکاران، مدل ساده ای را برای محاسبه حجم 

، حجم  fVرد حجم اين محصول پیشنهاد کردند. که را برای براو Lπ/6 2= 1.1 D fVه فلفل دلمه ای ارائه کردند. آن ها رابط

گزارش شد  56/3بین حجم برآورد شده و حجم واقعی،  R)2(ضريب همبستگی طول محصول است.  Lقطر و  Dمحصول، 

(Ngouajio, 2003). 

𝑉از رابطه  (0)شکل در پژوهشی ديگر برای محاسبه حجم قطعات کوکتل =
𝜋

6
𝐿𝑊𝑇  با فرض بیضی گون بودن آن استفاده شد

(Du and sun, 2005).  کهL  ،قطر بزرگW  قطر متوسط وT .رابطه استفاده شده در اين تحقیق،  قطر کوچک بیضی گون است

 .(Kumar and Mathew, 2003) می باشد بر گرفته از تحقیق کومار و ماتئو برای اجسام بیضی گون منتظم

 

 (Kumar and Mathew, 2003) پردازش و سنجش حجم کوکتلمراحل  - 0شکل 

درجه قرار داشت و زاويه ديد دوربین به میوه نیز  46در روشی ديگر برای تعیین حجم میوه ساکن که در مقابل آينه هايی با زاويه 

ده بنابر آموزش قبلی تصوير گرفته ش 24. سپس اطلاعات (4)شکل حالت مختلف تصوير برداری شد 5درجه بود از محصول در  46

 .(Forbes, 2000)به شبکه عصبی داده شده و حجم میوه تعیین شد 
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 (Forbes, 2000) تعیین حجم به کمک شبکه عصبی -4شکل 

 ويژگی هندسی مشترک تصاوير لیمو، گلابی، پرتقال و سیب را بصورت زير بکار برده است: 12فاربز در تحقیق خود 

 تشکیل دهنده جسم.مساحت : تعداد پیکسل های 

 محیط : عبارتست از طول مرز جسم.

 نسبت ظاهری : نسبت عرض به طول کوچکترين مستطیل محیطی.

 درجه. 6/22قطر اندازه گیری شده در چرخش های متوالی  1قطر میانگین : میانگین 

 گردی : نسبت مساحت به قطر میانگین.

 تحدب : نسبت محیط اصلی به محیط پیوسته محدب.

 : نسبت مساحت به مساحت پوسته محدب.سختی 

 حوزه : نسبت مساحت جسم به مساحت کوچکترين مستطیل محیطی.

 انرژی انحناء : عبارت از میانگین مقدار انحناء در مرز جسم.

 فاصله میانگین : میانگین فاصله اقلیدسی هر پیکسل از مرکز هندسی.

 کسل و فاصله میانگین.واريانس فاصله : میانگین تفاضل فاصله اقلیدسی هر پی

 دايروی : نسبت مجذور محیط به مساحت جسم.

 رد حجم بطور ضمنیوبرآ

گاهی اوقات با توجه به محدوديت های موجود، محاسبه يک ويژگی با اندازه گیری يک ويژگی ديگر انجام می شود. مرچنت، با 

رابطه ای را برآورد وزن آنها براساس م پیوسته، در يک سیستگرفتن تصاويری از سیب زمینی های غلتان بر روی نقاله حامل 

درصد برای  7(. در اين تحقیق خطای 1تصوير، ارائه کرده است )رابطه 12مجذور میانگین مساحت سطح تصوير و بیشینه قطر 

بطور . در اين تحقیق اگر چه مستقیما از حجم سخنی به میان نیامده، اما (Marchant, 1990)آزمايش ها گزارش شده است 

 ضمنی می توان حجم را با فرض چگالی ثابت برای نمونه های سیب زمینی، با اعمال ضريب تصحیح مناسب محاسبه کرد.

𝑊𝑒𝑖𝑔ℎ𝑡 ≈
(𝑃𝑟𝑜𝑗𝑒𝑐𝑡𝑒𝑑 𝐴𝑟𝑒𝑎)2

𝐿𝑒𝑛𝑔ℎ𝑡
        (1)  
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 در کشاورزی کاربردهای تشخیصی بینایی ماشین

شناسايی و جداسازی موضوع مورد نظر در يک تصوير است که موضوع مورد نظر  يکی از کاربردهای مهم بینايی ماشینی در زمینه

 می تواند لکه روی سطح میوه، میوه های نرسیده يا خراب و يا محصول روی زمین يا شاخه درخت يا گیاه باشد.

سـیب رقـم هـای گلدن  ( از پردازش تصوير برای استخراج ويژگی هايی چون شکل، اندازه و رنـگ در1337پائولوس و همکاران )

دلیشز و جوناگلد استفاده کردند، سپس طبقه بندی کیفی سیب توسط انسان را با استفاده از اندازه گیری اين خواص به وسیله يک 

 مدل پايه ای درختی شبیه سازی نمودند.

ل بینايی آنها شامل سه دوربین بود ( از پردازش تصوير برای طبقه بندی گوجه فرنگی استفاده کردند. سلو2333لايکین و همکاران )

درجه برای بررسی پارامترهای رنگی و سنجش  53که دوربین زيرين برای تشخیص ساقه و شکل و دو دوربین جوانب با زاوية 

 کیفیت از لحاظ رنگ.

تصاوير  ( يک الگوريتم پیمايشی پردازش تصوير برای شناسايی و ارزيابی لکه های روی سیب در1313جرالد و همکاران )

 خاکستری ارائه کردند. 

( از ماشین بینايی برای شناسايی دم چوبی و گودی انتهای میوه سیب استفاده کرد. در اين تحقیق يک الگوريتم 1336يانگ )

 در تصاوير خاکستری استفاده شده است. 1سیلابی

ه بر روی میوه ها ارائه کردند. عباسقلی پور و ( يک تبديل در تصوير اشیاء کروی شکل برای تعیین سريع لک1333و و همکاران )ئتا

 مش صادراتی را بررسی نمودند.( امکان استفاده از ماشین بینايی برای درجه بندی کش1014همکاران )

درجه  23( توانستند با استفاده از خصوصیتی که در نشای گوجه فرنگی مشاهده نمودند، يعنی زاويه کمتر از 1337تیان و همکاران )

اين گیاه، توانستند يک سمپاش را مجهز به سیستم هوش مصنوعی نموده تا فقط روی علفهای بین محورهای اصلی برگهای اولیه 

 هرز پاشش کند.

، گونه هايی از علف هرز مزارع سويا را RGBا استفاده از ترکیبات مختلف فضای رنگی ( موفق شدند ب2333الفاکی و همکاران )

 جداسازی کنند.

که رنگ را جدای از شدت نور بیان می  استفاده کردند HSI( جهت جداسازی علف های هرز از فضای رنگ 1337تیان و همکاران )

 نور بیان می کنند.نیز رنگ را مستقل از شدت  NTSCو  YCrCbکند. فضا های رنگ 

( در جداسازی سه گونه علف هرز از چغندرقند از خصوصیات شکل استفاده کردند. شش خصوصیت 2332تراواکی و همکاران )

شکل محاسبه شد و با استفاده از آنالیز تشخیصی، هر ترکیب خطی از خصوصیات مذکور به يک گونه گیاهی منسوب شد. میزان 

 درصد گزارش شد. 1و در مورد علف های هرزی که به عنوان چغندرقند تشخیص داده شدند  % 2/17جداسازی صحیح چغندرقند 

                                                           
1 Flooding 
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براساس روابطی که ارائه کردند توانستند هفت نوع علف هرز را از چغندرقند در شرايط مختلف نوری ( 1010جعفری و همکاران )

برای حذف زمینه خاک و  2G-R-Bتگاه، جداسازی نمايند. در اين تحقیق از رابطه مانند نور مستقیم آفتاب يا سايه برگها يا دس

 .(6)شکل تشخیص داده شدند یدرستبدرصد از علفهای هرز  0/33تا  6/11بقايای گیاهی استفاده شده و 

 

 (1030)جعفری و همکاران،  الف( تصویر اولیه ب( نتیجه جداسازی از چغندرقند جداسازی علف های هرز -5شکل 

)شکل  ( برای دسته بندی و جداسازی پسته روشی مبتنی بر تفاضل مولفه رنگی تصوير پسته ارائه کردند1015) و همکاران کثیری

 % 7/35. در اين روش ويژگی های استخراج شده برای دسته بندی به شبکه عصبی و درخت تصمیم داده شدند. دقت اين روش (5

 است.

 

کثیری و همکاران، ) بسته و خندان، کم خندان، تصویر پسته عرضی برش سبز و قرمز رنگی مولفه های تفاضل نمودار -6شکل 

1036) 

( از تصوير راديوگرافی برای تشخیص کرم خوردگی پسته استفاده کردند. در اين تصاوير نواحی تاريک بیانگر کرم 1331کاساسنت )

 ها از هیستوگرام تصاوير راديويی استخراج و از شبکه عصبی برای دسته بندی استفاده شد.خوردگی بودند. در اين روش ويژگی 
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 6/13با دقت سیب قرمز را میوه  1(، توانستند رباتی طراحی کنند که به کمک روش برجسته بینی2316و همکاران ) يانگ شنگ

-R)و  R-G > 0يک پیسکل از تصوير دارای دو شرط  RGBمقدار آنها دريافتند که اگر  روی شاخه درخت تشخیص دهد.درصد 

G)/(G-B) > 1 سیب بوده و متاثر از شرايط نوری مختلف نخواهد بود. به مربوط ،باشد 

و  (RGB, HIS, YIQ)مختلف  رنگی مدلهای از ترکیبی (7)شکل رسیده گوجه فرنگی شناسايی ( برای1013عارفی و همکاران )

درصد مساحت يک گوجه فرنگی رسیده در تصوير را استخراج  32-13کردند. الگوريتم آنها قادر بود عملیات مورفولوژی را استفاده 

 کند.

 

(1031عارفی و همکاران، ) استخراج گوجه فرنگی رسیده -7شکل   

معرفی شده توسط ايچی و  OHTA به منظور طراحی ربات مخصوص برداشت توت فرنگی از الگوريتم(، 2331)فنگ و همکاران 

 .فرنگی بود قادر به تفکیک کلاس توت % 30استفاده کردند. نتايج نشان داد که اين مدل با دقت (، 1313)تاکئو 

2(، برای شناسايی علف هرز از زمینه از مدل رنگی 2332فیلیپ و همکاران )
i1i2i3 .استفاده کردند 

 قت بالا استخراج نمايند.دتوانستند کلاس پنبه را با  (R-B)فريق رنگ ها (، با استفاده از رابطه ت2331وانگ و همکاران )

 بصورت خلاصه : جهت ارزيابی و درجه بندی مواد غذايی پردازش تصويراز ساير موارد استفاده 

 ذرت برنج، گندم، مانند غلات کیفی ارزيابی و بندی طبقه، (Brosnan, 2004)  قارچ و زمینی سیب مانند سبزيجات کیفی ارزيابی

(Brosnan, 2004) 

 ، )پیتزا روی شده پخش سس يکنواختی و آن توزيع و درصد پوشش، يکنواختی( پیتزا مانند غذايی های فرآورده ساير در کاربرد

 (Shiranita, 2000;Wen, 2003) گوشتی های فرآورده و )گوشت کیفیت بندی درجه) ،گوشت ماهی ، نانوايی های فرآورده

                                                           
1 Stereoscopic 
2 i1= (R+G+B)/3, i2= (R-B)/2 and i3= (2G-R-B)/4. 
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 پنیرهای طول و پخت زمان مدت طی در پنیر شدن ای قهوه و شدن ذوب ارزيابی مانند پنیر کاربردی خواص و کیفی ارزيابی

 (Hong Wang, 2002,2003) پنیر شوندگی ذوب خواص روی بر شده رنده

 نقاله نوار روی غذايی ماده جهت تعیین و سطح در موجود عیوب تعداد قطر، طول، ، رنگ براساس غذاها کردن سورت

(Brosnan, 2004) 

 (Brosnan, 2004) پودرها و خشک شکر های گرانول کیفی رزيابیا

 (Brosnan, 2004) آنها مکانیزه برداشت در میوه اتوماتیک محل تعیین : جات میوه برداشت

 (Mohebbi, 2009) رنگ روی از کردن خشک فرايند طی در میگو رطوبتی محتوای خمینت

 (Bulent Koc, 2007) هندوانه حجم مانند کشاورزی محصولات و غذايی مواد یبیوفیزيک خواص تعیین

 (Wang, 2009) هوا اتاقک ارتفاع و زرده شاخص از استفاده با مرغ تخم تازگی تعیین

 (Lunadei, 2011) مرغداری صنعت در مرغ تخم بندی درجه در خورده ترک و کثیف های مرغ تخم جداسازی

 دستگاهی و ارگانولپتیکی حسی روشهای جای به بافت و اندازه شکل، رنگ، مانند فیزيکی پارامترهای براساس چای بندی درجه

(Singh Gill, 2011) 

 (1هوایی و ماهواره ای )سنجش از دور تصاویر از استفاده با محصولمقدار ارزیابی و تخمین

. سطحی زمین با استفاده از عکسهای هوايی قرار می گیـردتخمین و ارزيابی محصول در يک زمین زراعی يا باغی در گروه ارزيابی 

که بطور کلی به نام سنجش از دور شناخته می شود. اساس کار سیستم های سنجش از راه دور ، دريافت بازتابش هـای اجسـام 

ـده از پديـده که اشعه الکتـرو مغنـاطیس مـنعکس شيی اين امواج توسط سنجنده ها .مختلف که بصورت موج است ، می باشد

ماهواره ای بصورت تصـاوير  به عنوان مثالهـای مختلف يا ساير انرژی های ساطع شده را جمع آوری می کنند دريافت شده و 

 د.ضبط می شو

و مقايسة آن با تصاوير اپتیکی  1331ضیائیان فیروزآبادی و همکاران با اسـتفاده از تصاوير ماهواره ای رادارست دريافتی در سال 

بعد از همسان سازیِ مختصاتیِ داده  ندست برای تهیة نقشه و تخمـین سـطح زيـر کشت برنج در شهرستان ساری استفاده کردند.ل

برای  (MLC)مبنای روش حداکثر مشابهت  جمله طبقه بندی تصاوير بر تصوير از روش هـای متفـاوت پـردازش های موجـود، از

اسـتفاده شد. مقايسة نتايج به دست آمده با نقشه های کشت برنج موجود بیانگر آن است شناسايی و تمییز زمین های برنج کاری 

های سنتی کسب آمار و اطلاعات مکانی است. آن ها از اين پژوهش  بسـیار دقیقتـر از روش که فناوری های سـنجش از دور،

                                                           
1 Remote sensing 
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نقشه های بهنگام دارند، اما وجود ابر موجب کاهش  نتیجه گرفتند که هرچند داده های سنجنده های اپتیکـی توان زيادی در تولید

توانايی در استفاده از آن ها می شـود و داده هـای راداری جايگزين مناسبی در مناطق با پوشش ابری به شمار می آيند و لذا تلفیق 

ا بیان نمودند که نتايج حاصل داده های اپتیکـی و راداری مـی توانـد کمـک مـؤثری در بهبود نقشه های تولید داشته باشد. آن ه

ضیائیان ) از تصاوير تلفیقی رادار و اپتیک، هم از لحاظ فنی صحیح تـر و کم خطاتر از استفاده از تصاوير اپتیک به تنهايی است

 (.1011 فیروزآبادی و همکاران،

ای )روش حداقل فاصله از  میزان کارآيی سه روش رايج طبقه بندی نظارت شـده داده های ماهواره (1013احمد پور و همکاران )

هـای گیـاهی منطقه ای از استان خراسان شمالی  میانگین، روش متوازی السطوح و روش حداکثر احتمـال ( در تشـخیص گروه

را  آوری و مختصات ری ترکیب همگنی را نشـان میدادند جمعمت 03نمونه از مناطقی که تا شعاع حداقل  140نها آمقايسه کردند. 

بود و نتايج آنها نشان دادند  IRS LISS III و  Landsat ETM ها شامل تصاوير ماهواره هـای ثبت کردند. داده GPS دستگاه با

السطوح نیز کمتـرين میزان دقت را در طبقه  های بکار برده شده، روش حداکثر احتمال بیشترين و روش متوازی که در بین روش

 (.1013بندی هر دو گروه داده های ماهواره ای دارد) احمد پور و همکاران، 

از سنجش از راه دور  پژوهشگرانتصاوير ماهواره ای برای تخمین وسعت زمین غیر از مزارع و مراتع نیز کاربرد دارد به طـور مثـال 

خته در مديترانه استفاده کردند. با توجه به اينکه سوختن اين جنگل ها باعث از دست رفتن برای تخمین مساحت جنگل های سو

چوب آن ها و تولید کربن زيادی می شود و جو را آلوده می سازد اهمیت اين روش برای مديريت جنگل ها و پوشش گیاهی 

 .(Quintano et al., 2011) مشهود است

پژوهشی را انجام  ، محققینندرويـدابه منظور تخمین عملکرد درختان باغ مرکبات با کمک يک دستگاه موبايل بـا سیسـتم عامـل 

باينری و  دادند .آنها از يک الگوريتم پردازش تصوير مبتنی بـر رنـگ بـرای بخـش بنـدی تصـوير، کـاهش نـويز ، تولیـد تصوير

میوه ها برای  های تکی از تصوير و استفاده از کدهای زنجیره ای خطوط مرزی ی و جداسازی میوهدر نهايت به کمک آستانه گیر

 %33ی شناساينمونه از درخت مرکبات سنجیدند و دقت  43های خوشه ای تعداد میوه را برآورد کردند. الگوريتم را با  جداسازی میوه

 .(Gong et al., 2013) را اعلام کردند

از يک دوربین معمولی برای ارزيابی میزان محصول در مزرعه ذرت استفاده کردند. آن ها بـا کمـک  (2312همکاران)ساکاموتو و 

تغییر رشد محصول را در طول فصل رشد ، نامیده بودند (CPRS)سیستمی که تحت عنوان سیستم ضبط فنولوژی محصول 

و سـويا در  2333ربین ديجیتال بود که از مزرعه ذرت در سـال برداری آنها متشکل از دو دو مشاهده می کردند. سیستم تصوير

 .م عکس های قابل مشاهده و مادون قرمز نزديک می گرفتوهر ساعت روز و شب به طور مدا 2313سـال 

 که توسط بالون گرفته شده بود میزان خوابیدگی گندم سیاه یبا پردازش و تفسیر عکس هاي (2312وراکامی و همکاران )م

(Buckwheat)  .رد که فاقد یدر حال حاضر ارزيابی وجود خوابیدگی محصول به صورت بصـری صـورت مـی گ را ارزيابی کردند

 .اعتبار و دقت می باشد
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يک روش ارزان قیمت برای سنجش از راه دور با استفاده از تصويرهای ارسال شده از يک پهباد بدون  (2311) زيانگ و تیان

)هوايی( بود که سیستم در حـال کـار از زير ساخت  سرنشین ارايه کردند. اين پهپاد شامل يک ايستگاه زمینی و ديگری در حال کار

ارای دو جزء اصلی می باشد. يکی اجزای جهت يابی هوشـمند و ديگری های زمینی کاملا مستقل می باشد. سیستم در حال کار د

واحد ، اجزای کنترل پرواز. از جمله اجزای سخت افزاری پهپاد می توان به بالگرد کنترل از راه دور، يـک دوربـین چنـد طیفـی

1 اندازه گیری حرکتی
(IMU)،  شاره کرداکنترل کننده پرواز، روتر بی سیم و فرستنده های ويديويی. 

 

 نتیجه گیری

به عنوان يک روش و  باشد ارزيابی کیفی مواد غذايی خام و فراوری شده می کی از کاربردی ترين روش هایپردازش تصوير ي

آسان و سريع، برای خلق داده هايی استفاده می شود که به طور دستی فراهم کردن آن ها مشکل است و اين توانمندی را دارد که 

فايده ديگر سیستم ماشین بینايی غیرمخرب بودن و . جزء حیاتی عملیات فرآوری اتوماسیون غذاها شناخته شودبه عنوان يک 

 .بهداشتی بودن آن به دلیل لمس کمتر ماده غذايی در مقايسه با روش های سنتی است

يدار در هر نقطه و در هر زمان سیستم ماشین بینايی اين است که می توان از آن ، برای ايجاد داده های پا ديگر فايده جذاب

به  لاکیفی که از دست رفته اند يا قب استفاده نمود. در اين صورت تصاوير آرشیو شده را می توان دوباره بازخوانی کرد تا ويژگی های

 .آنها توجه نشده است، دوباره مشاهده گردند

 مختلف است. برای کار با تجهیزات مانند سنسورهای لایزات مربوطه و دانش فنی تخصصی بااز معايب آن گران بودن تجه

 همچنینو  ای ماهواره یها عکس به آسان دسترسی عدم استفاده از عکس های ماهواره ای بازدهی خوبی دارد اما محدوديت آن

 است. کشور در ها آن نبودن روز به
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