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يريشه هاي اصلي ازغير اصل ربات زعفران پاك كن به همراه تشخيص  
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  :چكيده 
  

در حال حاضر زعفران تبديل به گياهي مهم در صنعت وتجارت شده كه پاك كردن اين گياه بدون از بين رفتن                                      

شرح روشي سخت افزاري ، نرم           در اين مقاله به        .   مرغوبيت آن و قيمتي مناسب در اين ميان حرف اول را ميزند                        

بدين   .    زعفران با روشي سريع و بدون آلودگي از گل زعفران جدا شود                             پرچم  افزاري مي پردازيم كه طي آن                 

 پيدا   بتوانيم پرچم را       HSV زعفران كرده ايم تا بدين ترتيب در محيط                   پرچم  منظور ما تكيه بر رنگ منحصر         

 سيستم را از ديگرمواردي كه اين               .  را از گل جدا سازي نماييم            روش هاي سخت افزاري بتوانيم پرچم               كرده و به      

 اين    قابل تمايز ساخته است شناسايي پرچم هاي قرمزاصلي گل زعفران از غير اصلي مي باشد         سيستم هاازديگر 

بيني كه در ناحيه اي جداگانه از ربات قرار گرفته است پردازش مي شود وبراساس حجم                                       ر  كه توسط دو    است 

ر مدل هاي رنگي ذكر شد پردازش مي شود كه بعد از گذاشتن دسته ريشه هاي زعفران در محل                                      رنگي كه د    

خاص در دستگاه توسط نرم افزار كنترل مي شود ودرصورت اصلي بودن ريشه زعفران پيغام صحيح بودن را                                           

پرچم ها از     زمان تخمين زده شده براي جداسازي                 . صادر مي نمايد ودر غير اين صورت پيغام هشدار را ميدهد                       

 7 ثانيه تخمين زده شده در حالي كه اين كار توسط انسان در حدود                           3گل زعفران توسط اين روش در حدود                  

  .ثانيه تخمين زده شده است كه اين سرعت اين دستگاه در مقايسه با انسان را نمايش مي دهد 

  
  رنگ زعفران پاك كن ، محيط زعفران ، : واژه هاي كليدي 

  
   مقدمه1

 يكي از گياهان معطر و خوشبو است كه در حال حاضر نقش مهمي در صنعت بعضي از كشور ها ايف ميكند زعفران
مكانيزه كردن اين عمل ميتواند علاوه بر .  محصول وجود دارد از جمله پاك كردن آن البته مشكلاتي بر سر راه اين. 

در اين مقاله سعي بر توضيح روشي . ك كند جلوگيري از بين رفتن محصول ميتواند در بهداشت اين محصول نيز كم
داده شده است كه در زعفران به صورت كاملا مكانيزه بر پايه يك سري الگوريتم هاي پردازش تصوير پرچم زعفران 

اين سيستم از بخش هاي مختلفي . را از گل زعفران جدا ميكند كه كاملا به بهداشت اين محصول كمك ميكند 
  ه صورت كامل توضيح داده شده است تشكيل شده كه در زير ب
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   مكانيك2
  
  توجه به ساختار گل زعفران  1-2

  
گل زعفران داراي شكل شبه مخروطي است و درون گل زعفران دو نوع پرچم زرد و قرمز با خصوصيات مكانيكي                    

يك كـرد و مـي باسـت        نمي توان آنها را از هم تفك      ... و از تفاوت در وزن ، چگالي ، حجم و           . مشابه به هم وجود دارد      
  .گل به صورت دقيق پاك شود 

يكي از خواص گل زعفران آن است كه در صورتي كه مقداري از دم آن كوتاه شود ، ميتوان بـا كـشيدن يكـي از                          
پرچم هاي قرمز ، ديگر پرچم ها نيز در حالي كه به هم وصل هستند از گل جدا ميشوند ، پـرچم هـاي زرد بـر روي                            

  .گل باقي ميمانند 
  
  
   مراحل انجام كار  2-2
  

  )وضعيت مرجع .(قرار دادن گل در وضعيتي خاص. 1
  )تا بتوانيم گل را پاك كنيم (گرفتن گلبرگ هاي گل. 2
  )تا پيوستگي پرچم ها و گل سست شود ( چيدن مقداري از دم گل. 3
چم هـاي  با كشيدن يك پـرچم قرمـز ، ديگـر پـر     ( موقعيت يكي از پرچم هاي قرمز رنگ        دادن  تشخيص  . 4

  )قرمزبه آن وصل هستند
  جداسازي آن پرچم توسط يك بازوي مكانيكي . 5
  .خروج گل پاك شده و احضار يك گل جديد . 6

  
                    )وضعيت مرجع( قرار دادن گل در وضعيتي خاص 2 -1-2

  .براي اين مرحله دو وضعيت مشخص و مجزا وجود دارد 
ساخت يـك   ( كه بر روي اين قسمت    ( بر روي يك كمباين وصل شود       ) زعفران پاك كن  ( اين سيستم    )الف  

  ) در حال تحقيق هستيم و به صورت شبيه سازي شده بررسي شده است ) كمباين
    ...اين روش كه بازده خيلي بالايي دارد به صورت زير عمل ميكند 

  . زمين بايد به صورت مكانيزه كشت شود 
  . ، تشخيص مي دهد كمباين محل گلها را با پردازش تصوير 

  .به سمت گل حركت مي كند و با توجه به آفست موجود در زمين و ساقه ، گل را از ساقه ميچيند 
  .گل چون در گريپر دستگاه است ، دستگاه در رابطه با نقطه مرجع مشكل كمتري خواهد شد

  
 شـده انـد را دارا    اين سيستم قابليت پاك كردن گل هايي كه به صورت دسـتي از روي زمـين چيـده     )ب      

  .باشد 
در اين روش كار كمي سخت تر است ، چرا كه جداسازي گل ها به صورت يك به يك و كار بر روي      

  . براي جداسازي به روش زير عمل مي كنيم . آن كمي سخت تر است 
  . انبوه گل هاي چيده شده در محلي جمع ميشود 
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فواصل بين آن به اندازه ي يك گـل زعفـران           تسمه نقاله اي خاص با برآمدگي هايي بر روي آن كه            
در روي تـسمه نقالـه گلهـا  وضـعيت           .  و از داخل محفظه گل ها يك به يك برداشته ميشوند             است

  . خاصي ندارند پس بايد آنها را به موقعيت مرجع برد 
است ، چنانچـه گـل از فاصـله اي سـقوط كنـد ، از           ) دم گل (يكي از خصوصيات گلها ، سنگيني ته        

با اين اوصاف ، اگر گلها از روي نقاله رها شوند گل ها از دم  خواهد افتـاد        . ساقه خواهد افتاد    سمت  
  .و درون محل قيف مانندي مي افتد كه بقيه عمليات بر روي آن انجام خواهد شد

  
  . از اينجا به بعد در دو حالت دستي و كمباين يكي است 

  
 

 
  )گل را پاك كنيمتا بتوانيم (گرفتن گلبرگ هاي گل 2 -2-2
  

  اكنون گل ها در قيف قرار دارند 
قيف مزبور داراي سوراخ هايي روي آن است كه از آن سوراخ ها  هوا مكيـده ميـشود ؛ مكـش هـوا                        

  . باعث چسبيدن گل ها به ديواره قيف ميشود ؛ در اين حالت گل در وضعيت مبنا قرار دارد
  

  

  
 قسمت دم وارد ميـشود و گلبـرگ را           حداكثر نيرو به   سوراخ هاي قيف به صورتي چيده شده اند كه        

مي توان با تقريب خوبي به مانند تير يك سرگيردار شـبيه سـازي كـرد ،  درايـن حالـت بـه نقـاط                       
نزديك تر به پايه بايد نيروي بيشتر و به نقاط دورتر بايد نيروي كمتري وارد كرد با گل به بدنه قيف 

  .بهتر بچسبد و اين با ضخامت گلبرگ مطابقت دارد 
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  )تا پيوستگي پرچم ها و گل سست شود ( چيدن مقداري از دم گل2 -3-2

از زير قيف دم گل بريده ميشود تا پيوند پرچم و گل سست شود و در اين مرحله گـل آمـاده اسـت           
كه درقـسمت نـرم افـزار بـه طـور مفـصل             (كه از آن عكس تهيه شود و بر روي تصوير پردازش شود           

  .)توضيح داده ميشود
  

با كشيدن يك پـرچم قرمـز ، ديگـر          ( قعيت يكي از پرچم هاي قرمز رنگ را تشخيص دهيم           مو.  6و5و4
 خـروج    و جداسازي آن پرچم توسط يك بازوي مكانيكي      و  ) پرچم هاي قرمزبه آن وصل هستند     

  .گل پاك شده و احضار يك گل جديد 
ه يكـي از    بـازوي روبـات ك ـ    . توسط نرم افزار مختصات يك نقطه به قسمت مكـانيكي داده ميـشود              

به اين  . قسمت هاي جالب بخش مكانيك است ، در عين سادگي به تمام نقاط قيف دسترسي دارد                 
  :صورت 

يـا بـه طـور      (ربات يك ربات دو درجه آزادي است ، كه قابليت دسترسي به تمام نقاط فضاي قيـف                  
  .را دارد)  دقيق تر بر روي يالها

  .واهد شداين كار با وابسطه كردن حركت ها به هم ميسر خ
  را به حركـت  rحركت ميكند ، كه حركت در جهت )   (r , θروبات حركت قطبي دارد و در جهت 

 درجـه  60 وابسطه ميكنيم ، به اين صورت كه با قرار دادن يك بازوي مايل بـا زاويـه ي       zدر جهت   
 r و سـپس  θ و با تغيير.  هم تغيير ميكند     z ، مختصه    rنسبت به افق قرار دارد كه با تغيير مختصه          

بازو به محل پرچم ميرسد و نكته ديگر وجود گريپري بر روي دسـتگاه اسـت كـه درهمـه حـال در                       
  .راستاي شعاع هاي گردش است

در اين حالت گريپر بسته ميشود و پرچم را از جا ميكند و بـه خـارج از قيـف هـدايت ميكنـد و در                          
  .خارج از قيف رها ميكند 

 درجـه  90 استوانه نصب شده است ، ميچرخد و با يك چـرخش     در اين مرحله قيف كه بر روي يك       
  .قيف خالي به زير تسمه نقاله ميرود و دوباره كار براي يك گل جديد انجام ميشود 

نكته ي ديگري كه بايد توجه شود ، اين است كه در لحظه ي عكس برداري بايد بازو از جلوي قيف                     
خدنده ي شانه اي طراحي شده است كـه در هنگـام          براي اين كار بازو به صورت يك چر       . كنار برود   

و  براي اينكه مختصات مبنا ثابت باشد ، بازوها به صورت هم مركز به هم . عكس برداري كنار ميرود
وصل ميشوند و از داخل اين لوله هاي هم مركز ، لنز دوربين عبور ميكند كه در طـرح هـا مـشهود                       

ات ماشين كاري دقيق و پر هزينه در اين قسمت و در            است ولي در نمونه ساخته شده به علت عملي        
چون يـك نمونـه   . (قسمت اسلايدر و چرخدنده شانه اي از اجراي اين قسمت صرف نظر شده است             

  .) است و هزينه توليد بالا ميرود 
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  تصوير از زير روبات
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

بيدور

 استپ

تپاس

محلي كه از 
آن دوربين 

 قطعات لوله مانند هم محور

كه قابليت كنار رفتن از جلوي( چرخ دنده شانه اي 
 دوربين را فراهم ميكند
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  : ت نرم افزار ربا

پردازش                                                      فزارآن را  با توجه به تصوير دريافتي توسط دوربين نرم ا وظيفه برنا مه ي طراحي شده اين است كه 

 …,HSV,HSI چگونگي پردازش به اين نحو است كه توسط مدلهاي رنگي در پردازش تصوير ازجمله                                  . مينمايد  

 تصويركه عبارت      H يادشده به ويژه مؤلفه          پيكسل هاي تصوير دريافتي را پردازش كرده وبر اسا س مؤ لفه هاي رنگي                         

 موقعيت پرچم قرمز رادر صفحه ي تصوير بدست مي آورد و آن را                            Hue)( است شدت رنگ پيكسل هاي تصوير          

بعد از به دست آوردن مختصات            . نگاشت ميدهد به صفحه واقعي تا بدين وسيله مختصات پرچم قرمز را بدست آورد                          

مخروطي بدست آورده ميشودكه اين مقدار را ازشعاع مخروط تفريق نموده                                  فاصله اش تا مركز قيف         x,y)( پرچم   

علت محاسبه اين فاصله اين است كه در اين نرم افزار از تبديل مختصات                          . قرار مي دهيم       R)( وحاصل آن را به عنوان           

ش موتور پله      اين پارامترهارا براي چرخ              )   تتا  R ,(   دكارتي به قطبي استفاده شده است ودر حقيقت با بدست آوردن                      

 Rكه موتور پايين جهت چرخش در جهت             .   جهت  چرخش موتور قرار ميدهيمParallel)(اي از طريق پورت موازي 

وموتور با لا در جهت تتا ميچرخد براي محاسبه تتا كافي است فاصله مركز تا مبداء را كه هميشه مكاني ثابت است را 

مبداء محاسبه مينماييم اكنون يك مثلث با سه ضلع معلوم                 را نيز تا     X,Y)( محاسبه كنيم سپس فاصله مختصه      

داريم و با بدست آوردن تتا از رابطه كسينوسها مقدار در جه مورد نظر را به موتور پله اي بالا ميدهيم وبا اين حساب                                                 

 هر دو موتور در مختصات پرچم قرار ميگيرند ودر همين لحظه يك سيگنال يك را به پورت ارسال مينماييم تا                                           

و با برگشت به نقطه ي اوليه خود            . موردنظر كه به رله اي متصل ميباشد بسته شده و پرچم را بگيرد                      )   قلاب  ( چنگك 

ومجددا سيگنالي به دوربين فرستاده             . يعني جايي كه ميكروسويچ مقدار يك را به پورت ميدهد پرچم را رها ميكند                            

ازجمله مواردي كه بايد به آن توجه شود                     . فرستد ميشود تا دوربين تصوير ديگري را جهت پردازش به برنامه ب                              

 گريپر
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نورپردازي محيط مي باشد تا تصوير دريافتي با كيفيت بيشتري پردازش شود و تحت تا ثير محيط اطراف قرار نگيرد                                         

  .كه توسط يك لامپ كم مصرف اين مشكل هم حل شد 

  :و كارهاي آيندهنتيجه گيري 
 ميتوانستيم HSVن گل زعفران پرداختيم كه طي آن در محيط اك كردپدر اين مقاله به بررسي روشي براي 

مختصات پرجم ها رابه دست آورده و با سست كردن پيوند گل به وسيله بريدن دم زعفران ميتوان به راحتي پرچم را 
كارهاي آينده عبارتند از اضافه كردن يك جمع كننده گل براي جمع آوري گل از زوي زمين و . از گل جدا كرد 

  .يل اين ربات به ربات كشاورز تبد
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