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 اظهارنامه

 

مکانیک ماشین  یدانشجوی کارشناسی ارشد رشته فرامرز نوعی خدابادیجانب این

امه حاصل پژوهش و ن کنم که این پایاناظهار می کشاورزیی دانشکده های کشاورزی

نشانی دقیق و  ،امزحمت خودم بوده و در جاهایی که از منابع دیگران استفاده کرده

کنم که تحقیق و موضوع پایان ر میام. همچنین اظهامشخصات کامل آن را نوشته

نمایم که بدون مجوز دانشگاه دستاوردهای آن را ام تکراری نیست و تعهد مینامه

نامه مالکیت ندهم. کلیه حقوق این اثر با آیینمنتشر ننموده و یا در اختیار غیر قرار 

 فکری و معنوی متعلق به دانشگاه شیراز است. 
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 گل های زندگیم   ا،و الینتقدیم به الیسا 

 
 

 

 



 

 

 سپاسگزاري

 

هاي استاد ارجمندم جناب آقاي دکتر سعادت کامگار از زحمات و راهنمايي لازم استدر اينجا 

دکتر محمد  آقايان ،همچنين از زحمات استادان مشاور. داشته باشم کمال تشکر و قدرداني را

 هاي بي دريغشانها و کمکدکتر عبدالعباس جعفري به خاطر راهنماييو  حسين رئوفت

 .سپاسگزاري مي نمايم

 ،دکتر کسرايي ،آقايان دکتر لغويمکانيک ماشين هاي کشاورزي  از کليه اساتيد گرامي بخش

هايشان آموزش و راهنماييدکتر نصيري و دکتر زارع که از ، کارپرور فرددکتر  ،دکتر زمرديان

 .اينجانب را بهره مند گردانيدند قدرداني مي نمايم

که اينجانب را در امر  و مهرداد شيرازي خيراله اميري ،مجيد رعيت ،از آقايان جمال مهارلويي

و نيکوکار خانم ، از آقاي مهندس شيرزادي فر. ساخت پروژه ياري رساندند کمال تشکر را دارم

مند شدم  هاي ايشان بهرهدس عاطفه فضايلي نيز که در طول تحصيل از کمکسرکار خانم مهن

 .نمايمتشکر و قدرداني مي

از کشاورزان پيشرو شهرستان  و روح اله قاسمي غلامرضا حيدري انبسيار عزيزم آقاي اناز دوست

د زرعه و وقت خوم، سروستان که در طول انجام پژوهش با در اختيار گذاشتن دستگاه خطي کار

همچنين از دوست عزيز آقاي  .کمال سپاسگزاري فراوان را دارم دادند مرا مورد لطف قرار

 .مهندس عسکري به خاطر همکاري بي دريغش جهت تکميل پروژه تشکر مي کنم

داني تشکر و قدر اند کمال ياور من بوده همسر عزيزم که همواره يار ودر پايان از زحمات 

 .نمايم مي
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 چکیده

 خطی کار با بهره گیری از فناوری مکاترونیکیک نوع امانه موزع ارتقاء س

 فرامرز نوعی خدابادی  :به کوشش

اين سرش  مي باشد. خطي کارهابذر توسط دقيق  ريزشعدم  املمهمترين ع چرخ زمين،سرش  

ذا يافتن ل و گشتاور زياد روي محور چرخ است. ناهمواري در مزرعهوجود  درگيري چرخ با زمين، نحوه ناشي از

مي ريزش و فواصل بذور در خطي کارها  راهي براي کاهش يا حذف اين عامل موجب افزايش دقت در ميزان

کنترل بهينه بر ميزان هاي معمولي جعبه دنده انتقال  سرعت پله اي بودن گردد. علاوه بر اشکال ياد شده

مکاترونيکي  چرخ، يک سيستم سرشمنظور کاهش قابل توجه به پژوهش اين . در کند ريزش را دشوار مي

مشابه با سيستم انتقال قدرت  کارندهاز يک  ،گرديد. به منظور آزمايش دستگاهو به خطي کار اضافه  طراحي

 و زميندرصد 01کمتر از با بقاياي تهيه بستر معمولي زمين با ) دو شرايط مختلف ميزان بقايا درمکانيکي 

کيلومتر بر ساعت مورد  8و  6، 0در سه سرعت عنوان تيمار  به (بقايادرصد  01و  01،01نخورده با دست

ميانگين ريزش سيستم مکاترونيکي درمقايسه با ميانگين ريزش نتايج بدست آمده نشان داد استفاده گرديد. 

% کاهش داشت. 0/0سرعت هاي مختلف پيشروي  گرم در متر مربع( در حالت بدون شخم در01) هدف

مکاترونيکي در شرايط مشابه در حالت شخم در مقايسه با ميانگين ريزش  همچنين ميانگين ريزش سيستم

% کاهش داشته است. در حالي که  ميانگين ريزش سيستم مکانيکي در مقايسه با ميانگين ريزش هدف 0هدف 

% کاهش داشت. همچنين ميانگين ريزش سيستم 01در حالت بدون شخم در سرعت هاي مختلف پيشروي

% افزايش داشته است. ميانگين 8مشابه در حالت شخم در مقايسه با ميانگين ريزش هدف مکانيکي در شرايط 

بذر در متر( در حالت بدون  00کيفيت پاشش سيستم مکاترونيکي در مقايسه با ميانگين کيفيت پاشش هدف )

% کاهش داشت. همچنين ميانگين کيفيت پاشش سيستم مکاترونيکي 0شخم در سرعت هاي مختلف پيشروي 

% کاهش داشته است. ميانگين 0در شرايط مشابه در حالت شخم در مقايسه با ميانگين کيفيت پاشش هدف 

کيفيت پاشش سيستم مکانيکي در مقايسه با ميانگين کيفيت پاشش هدف در حالت بدون شخم در سرعت 

مشابه % کاهش داشت. همچنين ميانگين کيفيت پاشش سيستم مکانيکي در شرايط 01هاي مختلف پيشروي

% افزايش داشته است. لذا ميزان ريزش و کيفيت 8در حالت شخم در مقايسه با ميانگين کيفيت پاشش هدف 

پاشش سيستم مکاترونيکي در پوشش هاي مختلف و سرعت هاي ايجاد شده نسبت به سيستم مکانيکي به 

تفاوت معناداري درصد  01و 01هدف نزديک تر بوده  است. ميزان ريزش و کيفيت پاشش در دو سطح بقاياي 

کيلومتر بر  8نداشتند. نامناسب ترين ميزان ريزش و کيفيت پاشش مربوط به دستگاه مکانيکي در سرعت 

 ساعت در تمامي سطوح بقايا بود. 

 خطی کار، سیستم موزع، مکاترونیک  کلمات کلیدی:
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 فهرست مطالب

 اول فصل

 1 .......................................................................................................مقدمه

 دوم فصل

 7 ........................................................................... گذشته تحقیقات بر مروری

 7 ................................. ها کارنده در نينو و  الکترونيکي هاي سيستم از استفاده -0-0

 00 ..................................................... کارها يخط کارآيي بررسي هاي روش -0-0

 00 .................................................................................. ياهيگ يايبقا -0-0

 00 ......................................................... ياهيگ يايبقا زانيم انيب -0-0-0

 00 .................................................... سطح پوشش درصد -0-0-0-0

 00 ............................................... سطح واحد در ايبقا وزن -0-0-0-0

 00 ......................................... (SGE) زير دانه غلات معادل -0-0-0-0

 00 ..................................... سطحي گياهي بقاياي مقدار گيري اندازه هاي روش -0-0

 00 ................................................................ تصوير مقايسه روش -0-0-0

 00 ................................................................... قطري خط روش -0-0-0

 00 .................................................................... کردن وزن روش -0-0-0

 00 ....................................................... (يمحاسبات) يبرآورد روش -0-0-0

 06 ................. محصول عملکرد از استفاده با يسطح يايبقا درصد نيتخم -0-0-0
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 07 ........................................................... مزرعه در گياهي ايبقاي وجود اثر -0-0

 سوم فصل

 92 ......................................................................................... ها روش و مواد

 00 .................................................................... پژوهش انجام کلي اهداف -0-0

 DC .................................................................... 00 موتور سرعت کنترل -0-0

 DC .......................................................... 00 موتور کنترل تئوري -0-0-0

 PWM ........................................................................ 00 امواج -0-0-0

 00 ........................................ دار جاروبک نوع DC موتور کنترلي مدار -0-0-0

 07 ................................................................. جريان کردن حس -0-0-0

 08 .............................................. محرک موتور موقعيت و رعتس کردن حس -0-0

 مختلف حالات در موزع چرخش مختلف يدورها در بذر زشير يدب يريگ اندازه -0-0

 03 .............................................................................................. بذر مخزن

 03 ........................................ پنجم  چرخ از دستگاه خطي سرعت گيري اندازه -0-0

 00 ......................................................................... ديجيتال کنترل مدار -0-6

 00 ............................................................. موتور دور کنترل مدار -0-6-0

 00 ........................................................... کنترلر ميکرو مشخصات -0-6-0

 00 ................................................................. انکدر خواندن مدار -0-6-0

 PWM ........................................................................ 00 توليد -0-6-0

 00 .................................................................... (فاير آمپلي) قدرت طبقه -0-7

 07 ........................................................ سيستم از اطلاعات دريافت و انتقال -0-8

 07 ............................................................................. موزع محور موتور -0-3
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 08 .............. آن روي الکترونيکي سيستم کردن سوار و کاشت ماشين سازي آماده -0-01

 08 ............................................. استفاده مورد کار يخط مشخصات -0-01-0

 01 ................................. دستگاه روي الکترونيکي سيستم اجزاء نصب -0-01-0

 00 .................................................................... دستگاه نمودن يواسنج -0-00

 00 ....................................................................نياز مورد الکتريکي توان -0-00

 00 .................................................................... نيزم شرايط و موقعيت -0-00

 06 .................................................................... بقايا ميزان گيري اندازه -0-00

 07 .............................................. مزرعه در ايبقا زانيم يريگ ازهاند -0-00-0

 61 ..................................................................... يشرويپ سرعت نييتع -0-00

 60 ................................................................................کشت اتيعمل -0-06

 60 ............................................................................. بذور يآور جمع -0-07

 60 ......................................................................... کاشت يها شاخص -0-08

 60 .................................................................. استفاده مورد آماري طرح -0-03

 60 ................................................ اطلاعات ليتحل و يآمار هيتجز -0-03-0

 چهارم فصل

 77 ............................................................................................ بحث و جینتا

 67 ........................................................ ها داده يبررس و يآمار زيآنال انجام -0-0

 67 ......................................... (هکتار در گرم لويک)در هکتار  بذر زشير زانيم -0-0

 73 .................................. (طول در تعداديا کيفيت پاشش ) زشير دقت تيفيک -0-0

 30.............................................................شاخص دبي ريزش مخزن بذر  -0-0

 30 ............................................................................................ جينتا -0-0
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 30 ..................................................................................... شنهاداتيپ -0-6

 39 ...................................................................................................... منابع
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 ها فهرست جدول

 بيترک و برداشت از بعد خاک سطح بر موجود يايبقا درصد زانيم محاسبه نحوه -0-0 جدول

 06 ................................................... ذرت يبرا مختلف يها اتيعمل يدرصدها

 07 ....................................... سطح واحد در عملکرد ازاء به شده ديتول ايبقا -0-0 جدول

 01 ................ کارنده دستگاه يمکاترونيک سيستم  در استفاده انکدر مشخصات -0-0 جدول

 00 .......................... موجود پژوهش در شده استفاده ميکروکنترلر مشخصات -0-0 جدول

 06 ................ ميکرو يخروج ولتاژ تقويت يبرا شده استفاده مسفت مشخصات -0-0 جدول

 08 ............................ يمکاترونيک سيستم در شده استفاده موتور مشخصات - 0-0 جدول

 03 ...................... پژوهش در استفاده مورد کار يخط دستگاه يفن صاتمشخ - 6-0 جدول

. يسطح پوشش درصد به يوزن اسيمق از يسطح يايبقا ليتبد رابطه و جدول -7-0 جدول

 ..................................................................................................... 07 

 دور و 080 فرگوسن يتراکتورمس يبرا يشرويپ سرعت و دنده موتور دور -8-0 جدول

 60 ........................................................... پژوهش در شده محاسبه يموتورها

 حالت با  (three way ANOVA) طرفه سه انسيوار هيتجز از حاصل جينتا -0-0 شماره جدول

interaction 70.. درصد 10/1 سطح در )وزن بر واحد مساحت( ميزان ريزش با رابطه در 

 يريگ اندازه مورد يها شاخص بر مارهايت مختلف سطوح ريتاث سهيمقا -0-0 شماره جدول

 70 .................... (mean±SD)(  >p 10/1) دار يمعن سطح در Duncan آزمون طبق

 يريگ اندازه مورد يها شاخص بر مارهايت مختلف سطوح ريتاث سهيقام -0-0 شماره جدول

 70 .................... (mean±SD)(  >p 10/1) دار يمعن سطح در Duncan ونآزم طبق

 حالت با  (three way ANOVA) طرفه سه انسيوار هيتجز از حاصل جينتا -0-0 شماره جدول

interaction 78 ........ درصد 10/1 سطح در )تعداد در طول( کيفيت پاشش با رابطه در 

-all 2 حالت با two way ANOVA)) طرفه دو واريانس تجزيه از حاصل نتايج -0-0 جدول

way 87 ................ درصد 10/1 سطح در مخزن بذر خروجي دبي شاخص با رابطه در 
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 شکل هافهرست 

 00 .................................................. زير هدان معادل به يوزن درصد ليتبد -0-0 شکل

 00 ............ يگياه يبقايا درصد به يگياه يبقايا جرم تبديل نمودار از يا نمونه -0-0 شکل

 00 ................................. دار جاروبک dc موتور يک بالاي طرف تحريک مدار -0-0 شکل

 06 ................................ دار جاروبک dc موتور يک پايين طرف تحريک  مدار -0-0 شکل

 07 ..................... موتور حرکت جهت و سرعت کنترل براي H پل تحريک مدار -0-0 شکل

 01 .................... رندهکا دستگاه الکترونيکي سيستم در شده استفاده يها انکدر -0-0 شکل

 00 ......................................................................... شده يطراح مدار -0-0 شکل

 00 ......................................................................... شده يطراح مدار -6-0 شکل

 06 ........... يکيمکاترون ستميس ساخت و يزير برنامه يبرا شده يطراح شماتيک -7-0 شکل

 07 ................................. مزرعه در آزمايش براي شده ساخته کنترل سيستم -8-0 شکل

کارنده دستگاه در شده استفاده موزع محور و موتور نيب واسط و DC الکتروموتور -3-0 شکل

 ....................................................................................................... 08 

 01 .......................... دستگاه يرو برنياز  اتصال موتور و تجهيزات  مورد نحوه -01-0 شکل

 00 ............ دستگاه دنده جعبه يرو بر شده ساخته موزع محور يريقرارگ نحوه -00-0 شکل

 00 ................................................. موزع محور انکدر نصب محل و نحوه -00-0 شکل

 00 ................................................... آن انکدر اتصال نحوه و پنجم چرخ -00-0 شکل

 00 .............. گرد نيزم دهنده روين چرخ کمک با دستگاه کردن يواسنج نحوه -00-0 شکل

 00 ............ تراکتور يباتر قيطر از ازيموردن ليوسا و ازيموردن ژولتا نيتام نحوه -00-0 شکل

 00 ........................... نيزم يرو بر يساز ادهيپ و اجرا جهت شده هيته نقشه -06-0 شکل

 06 ........................................................................ يبند بلوک نحوه -07-0 شکل
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 08 ............................ پوشش زانيم محاسبه و نيتوز جهت ايبقا يآور جمع -08-0 شکل

 08 ............................ پوشش درصد محاسبه جهت نمونه يايبقا نمودن وزن -03-0 شکل

 03 ............... ايبقا نمودن خارج از پس ايبقا پوشش محاسبه جهت يانداز کادر -01-0 شکل

 03 ....................................................... شده جاديا مختلف يها پوشش -00-0 شکل

 61 ....................................................... شده جاديا مختلف يها پوشش -00-0 شکل

 60 ................................................................... ستميس يينها کنترل -00-0 شکل

 60 ............................................................... شده جاديا کشت خطوط -00-0 شکل

 60 .................................................................. کشت حال در تراکتور -00-0 شکل

 60 ..................................................... پلات يابتدا در کار آماده تراکتور -06-0 شکل

 60 ....... کاشت هاي شاخص محاسبه براي کاشت اتيعمل بعداز بذور يآور جمع -07-0 شکل

 60 .................... نظر دمور شاخص محاسبه جهت شده يآور جمع بذور نيتوز -08-0شکل

 70 ....................... يک واحد کارنده توسط دهيپاش گندم وزن بر ايبقا زانيم اثر -0-0 شکل

 76 ............................ يک واحد کارنده توسط دهيپاش گندم وزن بر سرعت اثر -0-0 شکل

 77 ............... توسط  يک واحد کارنده شده دهيپاش گندم وزن بر اهدستگنوع  اثر -0-0 شکل

توسط يک واحد کارنده  شده دهيپاش گندم وزن بر سرعت در ايبقا زانيم متقابل اثر -0-0 شکل

 78 ........................................................................ متفاوت دستگاهنوع  دو در

 80 ..... يک واحد کارنده توسطدر طول  شده دهيپاش گندم دادتع بر ايبقا زانيم اثر -0-0 شکل

 80 .......... يک واحد کارنده توسط در طول شده دهيپاش گندم تعداد بر سرعت اثر -6-0 شکل

 80 .... د کارندهدر طول توسط يک واح شده دهيپاش گندم تعداد بر دستگاه نوع اثر -7-0 شکل

در طول توسط يک  شده دهيپاش گندم تعداد بر سرعت در ايبقا زانيم متقابل اثر -8-0 شکل

 80 ........................................................ متفاوت دستگاه نوع دو در واحد کارنده

 80 ....................... دهيک واحد کارن گندم پاشش دقت بيضر بر ايبقا زانيم اثر -3-0 شکل
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 مقدمه

 درصد 00کشاورزي يکي از مهمترين بخش هاي اقتصادي است که تامين کننده حدود  بخش

در کشور ما  .درصد توليد ناخالص داخلي است 00درصد صادرات غيرنفتي و  01بيش از  ،اشتغال

گندم  .دم محصولي استراتژيک است و بيشترين سطح زير کشت را به خود اختصاص داده استگن

شت يکي از مهمترين مراحل توليد گندم است از اک .غذاي اصلي جمعيت در حال رشد جهان است

هاي مختلفي  در ايران مدل .کارنده هاي غلات نقش مهمي را در توليد گندم بازي مي کنند اين رو

 . ها مورد استفاده قرار مي گيرنداز کارنده 

 شکلکه  طوريه اي صورت گرفته است ب طي هفتاد سال اخير در صنعت کاشت تغييرات عمده

ولي به هر حال براي يک  .هاي پنوماتيکي داده است ها جاي خود را به موزع کلي و قديمي موزع

له چرخ زمين و انتقال قديمي تامين نيروي محرک موزع به وسي شکلهنوز همان  ،مکانيزم کاشت

اين امر با وجود آن است که . باشد دنده مي تسمه و يا چرخو  خچر ،و زنجير قدرت از آن توسط چرخ

 . به طور قابل توجهي افزايش داشته است ،براي افزايش سرعت کاشت ،ماشين تعرض کاش

در  .اند هاي بزرگ طراحي شده هاي کشاورزي امروزي براي کار در زمين بسياري از ماشين

بقايا بر روي زمين انجام  بيشينه حفاظتي و در شرايط خاکورزيبسياري از مزارع کشت به طريق 

 . گردد مي

بايد داراي دو مشخصه بارز  خاکورزياين نوع ، حفاظتي خاکورزيبر اساس تعريف ارائه شده از 

 . در صد از پوشش سطح خاک باشد 01هم خوردگي خاک و حفظ حداقل ه حداقل ب

از هر نوع سيستم خاکورزي که در آن پس از  آزمايش ت است ازوش خاکورزي حفاظتي عبارر

 بقاياي گياهي پوشيده باقي بماند درصد از سطح مزرعه با  01 حداقل ،انجام عمليات کاشت

(McCarthy et. al,  1999) . کشاورزي حفاظتي داراي سه رکن اساسي حداقل دستکاري و به هم

درصد از سطح خاک با بقاياي گياهي و  01حفظ پوشش حداقل ، (اکورزيخزدن خاک )حداقل 

در اين روش به دليل باقي ماندن بقاياي گياهي در سطح . استفاده از تناوب زراعي مناسب مي باشد

زي و کورهم خوردگي خاک در حين عمليات خاه خاک و همچنين به دليل به حداقل رسيدن ب
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،   به دلايل کاهش تبخير و تعرق از سطح خاک ،ي و آبيعلاوه بر کاهش فرسايش باد ،کاشت

 ,Chastainetav د )شو به بهبود ساختمان خاک کمک مييابد و  درصد رطوبت خاک نيز افزايش مي

 Erenstein. O., and)کاهش آب مصرفي، Liu et. al, 2005)) حفظ رطوبت خاک اين رواز  (.1995

V. Laxmi. , 2008)  ،کي خاکبهبود خصوصيات فيزي(Jat et. al,  2009)  ،تعديل دماي خاک 

(Liu et. al, 2005)، حفظ ماده آلي خاک، کاهش شوري خاک، آبي کاهش فرسايش بادي و ،

کاهش مصرف  ،(Rusu T., et. al, 2005) کاهش مصرف انرژي ،خاک حاصلخيزي

  , .Afzalinia,  S)کاهش زمان انجام عمليات کشاورزي ،  ( Peruzzi, M. , et. al, 1996)سوخت

et. al, 2009) و افزايش عملکرد محصول  (De Vita P et. al, 2007) از مزاياي اين روش مي باشد .

انرژي و  ،روشي براي انجام عمليات کشاورزي بدون به هدر دادن وقت ،همچنين اين روش

ل مناسب مشکلاتي نظير عدم کنتر ،هنگام استفاده از خاکورزي حفاظتي. هاي توليد است هزينه

هاي کاشت  حشرات و ايجاد مشکلات تکنيکي در استفاده از ماشين ،شيوع برخي آفات ،علف هرز

 . (Unger, 1994) آيد بوجود مي

ميليون هکتار از مزارع دنيا به  06/013ميزان  0118آمارهاي موجود نشان مي دهد در سال 

مختلف استان فارس به سطح زير کشت محصولات . صورت کشاورزي حفاظتي کشت گرديده است

 . مي باشدهزار هکتار  81ميزان  0083-0088روش حفاظتي در سال زراعي 

دهند و دقت  هاي کاشت در مزارع داراي پوشش گياهي زياد کارآيي خود را از دست مي ماشين

اين امر به علت عدم درگيري  .(Frye & lindwall, 1986) يابد کاشت آنها به شدت کاهش مي

. شود زمين با زمين بوده که خود منجر به ايجاد عدم يکنواختي در کاشت بذر ميمناسب چرخ 

 کاشت بذر سبب کاهش عملکرد نتايج بسياري از تحقيقات نشان داده است که غير يکنواختي در

ورزي کروش خاهمچنين باعث کاهش تمايل کشاورزان به استفاده از  و نهايي محصول مي شود

                                                                      (Erbach 1981; Unger, 1980).تي شده است حفاظ

براي حصول به جمعيت مورد  ريزش مناسب بذرها علاوه بر اين يکي از مهمترين وظايف کارنده

اين عمل خود متأثر از کارآيي سيستم موزع بذر . نظر از لحاظ تعداد گياه در واحد سطح است
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بنابرين طراحي صحيح سيستم محرک دستگاه موزع يک عامل اساسي براي کارآيي . باشد يم

 . بخش آن کارنده است رضايت

 کار به صورت زير است:  خطيبراي تعيين کيفيت و ارزيابي  شاخص چند

0يکنواختي توزيع افقي بذرها
   

  0يکنواختي توزيع عمودي بذرها

  0سرعت درصد جوانه زني

0ذر در هکتارميزان ريزش ب
 

  0بازدهي زراعي

  6سطح سبز

ها به چرخ زمين کارنده سرشهاي فوق تاثير داشته باشد  تواند روي شاخص از عواملي که مي

 . علت گشتاور بيش از حد روي محور چرخ است

صورت گيرد تا بر مشکل  ها کارندهدربه منظور کاهش مشکلات ياد شده بايستي اصلاحاتي  

تواند افزايش دادن شرايط درگيري کم موجود با  يکي از اين اصلاحات مي. آيند بقاياي گياهي فايق

 . شود دستگاه شود که اين مهم با کاهش دادن گشتاور انتقالي مورد نياز از چرخ حاصل مي

ها موجب  امروزه در بسياري از دستگاه يو مخصوصاً ديجيتال يهاي الکترونيک استفاده از سيستم

سازي ساخت آن و در عين حال بالا بردن دقت در کارها شده  و همچنين ساده  تسهيل کار سيستم

لزوم توسعه اين نوع  ،از طرفي لزوم افزايش دقت و سرعت عمل در صنعت کشاورزي .است

                                                           

1
 .Uniformity of the seed distribution   

2
 .Uniformity of the seed planting depth 

3
 .Speed of crop emergence 

4
. Seeding per hectar 

5
 . Effective field capacity 

6
. Plant population 
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هاي کارنده در کشاورزي نيز از اين امر  دستگاه. رساند ها را در ادوات کشاورزي به اثبات مي سيستم

راحتي استفاده از آنها و  ،هاي الکترونيک در اين ادوات ن با توسعه سيستمتوا مستثني نبوده و مي

گيري و کنترل الکترونيک در  هاي اندازه از محاسن استفاده از سيستم. دقت کار اين ادوات را بالا برد

باشد که خود  رت مکانيکي ميهاي انتقال قد کاهش اصطکاک مکانيکي ناشي از سيستم ،ها کارنده

 . و جلوگيري از نکاشت را به دنبال دارد سرشکاهش 

مشکلات مربوط به  بتواند کهبود  طراحي و ساخت سيستم مکاترونيکياين تحقيق  هدف از

از جمله حذف اثرات ناشي از سرش چرخ تامين کننده  سيستم مکانيکي را در يک خطي کار

کيفيت  ريزش و ميزاني با انجام آزمايش مزرعه ا در نهايت و را برطرف نموده حرکت محور موزع

پاشش بذر گندم در شرايط مختلف پوشش گياهي مزرعه و سرعت هاي مختلف پيشروي خطي کار 

  . دهدقرار بررسي مورد دو سيستم مکاترونيکي و مکانيکي  مقايسه براي


