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 هقذهِ

FMISs

                                                 
 
1- Farm Management Information Systems 

2  - Remote Sensing 

3- image processing 

MaxSonar-EZ

 

                                                 
4- Lidar 3D 
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 

 

 

 

 ّب هَاد ٍ رٍش

 سبهبًِ يكيالكترًٍ يطراح

AVRatmega 128atmel

LCD

Atmega 128

 
سر در يرًذُ ليبگرام هراحل كبر فرستٌذُ ٍ گيبلَک د -3ضكل 

 ك هرحلِي



 اي ت  هسرهِتطخيص ارتفبع هحصَلاليسري طراحي، سبخت ٍ ارزيببي سبهبًِ                                                                                          34

 رًذُ ي)ة( گ )الف( فرستٌذُ ٍ -2ضكل 

 

                                                 
1- Feedback  

 سبهبًِ يكيهكبً يطراح

 

 

 

 

 

 

SolidWork 2014.

 MDF

 هَتَر

TECO 4H5609S

ة                                          الف  
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 SolidWork 2014افسار  در ًرم يضبس يطراح -3كل ض

 

 
 سبختِ ضذُ يفلس يضبس -4كل ض

 سبهبًِ بب هحصَل ارتفبع يريگ اًذازُ

                                                 
1- Steps 

 
 Solid Worksط يضذُ در هح يسبزِ يدًذُ ضب چرخ -5ضكل 

2014 

 صيًوب يبرا طگريضذُ بب صفحِ ًوب يبرد طراح -6كل ض

 لارتفبع هحصَ

 يريگ ( سبهبًِ اًذازُيَى ) ٍاسٌجيبراسيكبل
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بب حسگر  يريگ اًذازُ –يدست يريگ اًذازُ يّوبستگ -7ضكل 

 يهَاًع هصٌَه يسر برايل

 
 ارتفبع يريگ اًذازُ ياستفبدُ ضذُ برا يضبل يّب بَتِ -8كل ض

 

 
 سبهبًِ در هسرهِ ببارتفبع گٌذم  يريگ اًذازُ -9كل ض

 

 

 

 ٍ بحث بيجًت

r

r

R2 =R2 =

 

سبهبًِ ٍ هتر  ست آهذُدِ ب يّب سِ ارتفبعيهقب -31ضكل 

 ياز بَتِ ضبل يدست

 

 

سبهبًِ ٍ هتر  دست آهذُِ ب يّب سِ ارتفبعيهقب -33ضكل 

 در هسرهِ گٌذم يدست

 

y = 0.9819x + 1.5496 

R² = 0.9852 
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  ارتفاع اندازه گیری شده به صورت دستی

y = 0.9819x + 1.5496 
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  ارتفاع اندازه گیری شده به صورت دستی
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 نقاط اندازه گیری شده شالی

 اودازه گيري دستي

 اودازه گيري ليسر
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 نقاط اندازه گیری شده مسرعه گندم

 اودازه گيري دستي

 اودازه گيري ليسر
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 يريگ حبصل از اًذازُ يّب دادُ كيبِ  كيًوَدار  -32ضكل 

 يضبل يبرا حسگر يٍ خرٍج يدست

 يريگ حبصل از اًذازُ يّب دادُ كيبِ  كيًوَدار  -33ضكل 

 گٌذم يحسگر برا يٍ خرٍج يدست

t

گيري ًتيجِ

 جفت ضذُ tداري آزهَى  گيري دستي ٍ خرٍجي حسگر ٍ سطح هعٌي هيبًگيي اختلاف بيي اًذازُ -3جذٍل 

(cm) t 
ns

ns

ns 

هٌببع
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 ارتفاع اندازه گیری شده به صورت دستی
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 ارتفاع اندازه گیری شده به صورت دستی
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