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  پژوهشي مقاله
  

 
  

نقطه  يژگيوع يسر ستوگراميه بعدي سه گرفيتوص بر يمبتن يا دلمه فلفل خودکار صيتشخ
(FPFH) نيماش يريادگي و  

  
 ۳يخان ن آقيحس محمدو  *۲انيمحمودرضا گلزار، ١يرانيا يد دوستيام

  
  

  چکيده
  

 دارد. دنبال به ييبالا يکارگر يها نهيهز و بر زمان يا گلخانه محصولات از يکي عنوان به يا دلمه فلفل محصول يدست برداشت
 دهيچيپ طيمح ليدل به است. افتهي توسعه يمختلف يدوبعد ينيماش يينايب يها سامانه محصول نيا کيربات برداشت منظور به

 ريغ بلوغ و ريمتغ و کنواختي ريغ ينور طيشرا ،يسوختگ آفتاب و ها يماريب و آفات وجود برگ، و شاخه يبالا تراکم گلخانه،
 يرنگ يا دلمه يها فلفل برداشت، سبز يا دلمه فلفل بر علاوه نيبنابرا .شود يم رنگ در يکنواختيريغ به منجر محصول زمانهم
 گرفيتوص بر يمبتن نقاط ابر مدل در يا دلمه فلفل صيتشخ پژوهش نيا انجام از هدف لذا .استب همراه ييها چالش با زين
 شد. استفاده Kinect v2 حسگر از عمق ريتصاو ثبت جهت است. نيماش يريادگي و (FPFH)نقطه  يژگيع ويسر ستوگراميه

 مدل ٩ در نظارت جاديا جهت H يرنگ کانال از و يبند طبقه جهت (FPFH)يهندس يها يژگيو از يبعد سه مدل جاديا از پس
 ،F1-Score يها اريمع به توجه با .شد استفاده يرنگ يها فلفل از يبعد سه مدل ١٥ از منظور نيا يبرا شد. استفاده بند طبقه
 KNN تميالگور يابيارز منظور به شد. انتخاب مدل نيبهتر عنوان به KNN بند طبقه مدل تم،يالگور صحت و يمنحن ريز سطح
 داد نشان جينتا گرفت. قرار يانسان ينيبازب مورد تينها در و اجرا زرد و ينارنج فلفل قرمز، فلفل از يبعد سه مدل ١٥ يرو بر

 و ٨/٠ از بالاتر موارد همه در زين Roc يمنحن ريز سطح ،٧/٠ از بالاتر موارد همه در مورد کي جز به F1-Score اريمع مقدار
 حداقل که داد نشان زين يانسان يابيارز جينتا نيا بر علاوه آمد. دست به ٩/٠ از بالاتر موارد همه در بندي طبقه تميالگور صحت
   است. شده حاصل درصد ١٠٠ دقت زين موارد يبعض در و درصد ٤٢/٧١ برابر صيتشخ دقت

 
  .Kinect v2، FPFH حسگر ،نيماش يريادگي ،يربات برداشت ،نقاط ابر :يديكل يها واژه
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  مقدمه
 سبب اطلاعات، بيترک و هيتجز با هوشمند يکشاورز
 شود يم ممکن زمان حداقل در يساز ميتص

2018) ,.al et Chidambaranathan(. نظام کي در 
 جمله از يمصنوع هوش مختلف يها يفناور از هوشمند

)Dharmaraj &  شود يم استفاده ک،يربات و نيماش يينايب

)2018 Vijayanand,. يباغبان در ها ربات از استفاده، 
 با .است گسترش حال در يمؤثر طور به مزارع و ها گلخانه
 ييغذا تيامن نيتأم حل راه جهان، تيجمع شيافزا
 که است يضرور نيبنابرا است؛ يدات کشاورزيش توليافزا
et (Foley  شود ديتول يشتريب يغذا ،منابع کمتر يدر ازا

2011) al.. ٢٠٠٥ يها سال يط که است شده ينيب شيپ 
 درصد ١٠٠ تا يکشاورز محصولات يبرا تقاضا ٢٠٥٠ تا
 نهيهز که ازآنجا .al. et (Tilman, (2011ابدي يم شيافزا
 ها گلخانه عملکرد يساز نهيبه است، بالا يزراع داتيتول
 کند فايا ديتول يها نهيهز کاهش در ياساس نقش تواند يم
)2016 ,al. et Ball(. محصولات کشت ريز سطح با رانيا 

 ١٧ از شيب ديتول و هکتار هزار ٧٠٠ حدود يکشاورز
 کشت ريز کل سهم از درصد شش سال، در تن ونيليم

 ديتول از درصد ٢٩ بر بالغ و يزراع يها محصول
 داده اختصاص خود به را جهان در يزراع يها محصول
 از سرشار  دلمه فلفل محصول .),Silspur (2018 است
 و ميکلس فسفر، مانند يمعدن مواد و مختلف يها نيتاميو
 ها انسان ييغذا سبد در يخاص گاهيجا که است ميزيمن
 آمار با مطابق .)al. et Bosland, (2012 است کرده دايپ

 از جهان در محصول نيا ديتول کايآمر يکشاورز سازمان
 و ستيب حدود به ١٩٩٠ سال در تن ونيليم ده حدود
 Moghimi) است دهيرس ٢٠٠٧ سال در تن ونيليم شش

et al., 2015). يها نامه آمارنامه اساس بر نيهمچن 
 ٣٦ حدود ٢٠٢٠ سال در يا دلمه فلفل انواع ديتول موجود

 با دکنندگانيتول .).Tridge 2022( است تن ونيليم
 يا گلخانه محصولات برداشت در ييها تيمحدود
 ياديز راتييتغ برداشت زمان تا که  دلمه فلفل خصوص به
ن ي. ا),Sarig 2005( هستند مواجه ،ددار رنگ در

 برداشتدر  يکارگر يها نهيهز شيافزا ت هايمحدود
 منظور به ها يفناور از ياريبس .دارد دنبال به رامحصول 

)al. et Billingsley,  کيربات شامل مزرعه در يريگ کار به

 مورد شتريب برداشت، اتيعمل در ريتصو پردازش و 2008(
)al et Moonrinta.,  اند گرفته قرار قيتحق و يبررس

 به دنيبخش تيجامع هدف با زين رياخ قاتيتحق .2010(
  داشته يريشرفت چشمگيپ نهيزم نيا در کيربات صنعت

 ١يبعد دو يينايب يها ستميس .)al. et McCool, 2016(ند ا
(2-D) يندهايفرآ يخودکارساز ريناپذ ييجدا بخش 
 يينايب هستند. ييغذا محصولات ديتول در يکشاورز
 سمت به يزود  به که دارد قرار يعطف نقطه در نيماش
 دنبال به و کرد؛ خواهد حرکت (D-3) ٢يبعد سه يها روش
 را نظر مورد اتيعمل تيفيک شيافزا و ها نهيهز کاهش آن
)al. et Arellano-Vázquez,  داشت خواهد دنبال به

 قيتطب روش و ٣يزريل شرو يفناور توسعه با .(2016
 توجه يا ندهيفزا طور به يبعد سه اطلاعات ،٤ريتصو

 ،يساز يبعد سه است. کرده جلب خود به را گرانپژوهش
 به توان يم آن ازجمله که دارد يا گسترده يکاربردها
 راتييتغ نظارت بر ،al. et Reu (De, (2013 يشناس باستان
Henriques, & (Gonçalves  ٥نيزم يبلند و  يپست

 Matsuyama, & (Tung (2014 چهره حالات انيب ،(2015
al et (Rose. , يکشاورز و يعيطب منابع در يساز دلم و

2014) Tao, 2014; 2015 ر،ياخ يها    سال در کرد. اشاره 
 يينايب يفناور و يفوتوگرامتر از يتوجه قابل شرفتيپ با
 کي عنوان  به ريتصو بر يمبتن يبعد سه يبازساز ،ياانهيرا
 است گرفته قرار يزريل اسکنر شرو مقابل در ياصل بيرق

2012) (Vosselman,. يزريل سکنرا روش با سهيمقا در، 
 ازجمله که دارد ييايمزا ريتصو اساس بر يبعد سه يبازساز
García)- نيدورب نوع در تيمحدود عدم به توان يم ها آن

2014) Gago, شده یواسنج ريتصاو از استفاده تيقابل 
2013) ,al. et (Tanskanen، يها قاب از استفاده تيقابل 
 ،Ponce, & (Furukawa (2010 يبردار لميف از حاصل
 همراه و al. et (Remondino, (2014 بودن نهيهز کم

 لحاظ از تراکم پر نقاط ديتول و يرنگ اطلاعات داشتن
 وهيم صيتشخ مطالعه رياخ يها سال در کرد. اشاره يتئور
 يريادگي و ٦يمصنوع هوش تا ييدودو ريتصاو پردازش از
 با .al et (Zhao., (2017 است افتهي شيافزا ٧نيماش

 کي از يبعد سه يها داده ،٨ريتصو عمق اطلاعات توسعه
 رادار توسط بالا دقت با و ميمستق طوره ب که صحنه

                                                
1- Two-Dimensional 
2- Three-Dimensional 
3- Laser Scanning 
4- Image Matching Method  
5- Topographic Monitoring 
6- Artificial Intelligence 
7- Machine Learning 
8- Depth Information 
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 صيتشخ بهبود سبب شده، حاصل عمق نيدورب اي يزريل
 .al. et (Jiang, (2016 شوند  يم طيمح از بهتر درک و

 و ١يبعد سه نقاط ابر يها داده بدست آوردن يفناور
 يهندس يها يژگيو تا شود يم سبب ٢يبعد سه يبازساز
 جاديا يشتريب دقت با برگ و شاخه وه،يم از يبعد سه
 که ييازآنجا .)Kunii&  Kumazakia, (2016 شوند
 دارند، يآسان کاربرد و حجم کم ارزان، عمق يها نيدورب
 ازجمله يکشاورز يکاربردها جهت يمناسب ابزار توانند يم
 ازجمله دارند زين ياشکالات حال نيباا باشند. کيربات
 فواصل در حسگر ينا توسط عمق ينمتخ - ١ :که نيا

 -٢، )متر ٥ از کمتر (معمولاً ستين ريپذ امکان محدود
 )٦٠°( ها آن ديد هيزاو و است همراه ويزن با عمق نيتخم
 رهاناسک زريل و يتخصص يها نيدورب از تر محدود مراتب به
 منظور به که عمق يحسگرها نيترجيرا. است )١٨٠°(
 رديگ يم قرار استفاده مورد يبعد سه يها مدل هيته

 از بيترت به که ،است Kinect v2 و Kinect v1 يحسگرها
 استفاده ٤پرواز زمان مدت و ٣افتهي ساختار نور يفناور
 قاتيتحق تاکنون .)al. et Nissimov, 2015( کنند يم

 يها مدل پردازش از استفاده با يکشاورز درحوزه يمختلف
 انجام وهيم خودکار صيتشخ منظور به يبعد سه و يبعد دو
 اشاره قاتيتحق نيا از يبرخ به ادامه در که است شده
   است. شده
 را وهيم خودکار صيتشخ که يعلم منبعن يتر يميدر قد
 صيتشخ در ديبا که يمشکلات ،دهد يم قرار اشاره مورد

 ييروشنا از: بودند عبارت رنديگ قرار مدنظر وهيم خودکار
 که برگ و هشاخ تراکم و ه)يسا از ي(ناش کنواختيريغ

 محدود درصد ١٠٠ تا ٧٠ نيب را ها وهيم بودن آشکار
 بهبود نهيدرزم يشتريب قاتيتحق نيبنابرا .درک يم

 در .)al., et An-De (2011 شد انجام موجود يها تميالگور
 ريتصاو از استفاده با سبز يا دلمه فلفل صيتشخ يپژوهش
 کي .گرفت قرار يبررس مورد گلخانه طيمح در يبعد دو

 و فيتعر لبه يچگال نيتخم هيپا بر يبافت ديجد شاخص
 شدت ه،يما رنگ شامل يرنگ يها شاخص با بيترک در

 يبرا ٥(EGI) شده ديتشد ينگيسبز و يرنگ اشباع
 دقت است. شده  استفاده سبز يا دلمه فلفل ييشناسا
 است؛ شده گزارش درصد ٨٦ با برابر تميالگور صيتشخ

                                                
1- 3D Point Cloud Data 
2- 3D Reconstruction 
3- Structured-light 
4- Time of flight 
5- Excessive green index 

 يها يژگيو با بيترک در يبافت يها يژگيو از استفاده با که
 ,.Moghimi et al) است افتهي شيافزا درصد ٩٢ تا يرنگ

 يبرا را نيدورب مختلف تيموقع ١٤ يپژوهش در .(2015
 قرار يبررس مورد زرد) و (قرمز يرنگ دلمه فلفل صيتشخ

 ٦٠ هيزاو با ميمستق ديد صيتشخ حالت نيبهتر گرفت.
 صيتشخ دقت حالت نيا در آمد. دست به بالا به رو درجه
 استفاده دقت شيافزا يبرا شد. محاسبه درصد ٦٠ با برابر
 يربرداريتصو مختلف طيشرا در و نيدورب چند از يبيترک
 .(Hemming et al., 2014) است شده  شنهاديپ

 برگ با يمشابه رنگ که اريخ صيتشخ يبراپژوهشگران 
 حرکت با يآزاد درجه کي يدارا نيدورب کي از دارد
 به منجر نيدورب يخط حرکت اند. کرده استفاده يخط
 خود دنبال به دقت شيافزا نيا يول شود يم دقت شيافزا
 و ريتصاو پردازش ،يربرداريتصو زمان در شيافزا
 ,.Van-Henten et al) دارد همراه به را تميالگور يدگيچيپ

 از سبز پرتقال صيتشخ يبرا نيهمچن .(2003
 .شد استفاده يعيطب نور طيشرا تحت RGB يربرداريتصو
 به درصد ٣/٧٥ با برابر قيتحق نيا در صيتشخ دقت
  .(Kurtulmus et al., 2011) است آمده دست
 از استفاده با بيس وهيم صيتشخ به گريد يپژوهش در
 در بيس صيتشخ دقت .ه شدپرداخت RGB-D نيدورب
 يواقع حالت در و درصد ١٠٠ با برابر شيآزما مورد نمونه
 .(Nguyen et al., 2014) به دست آمد درصد ٨٥ با برابر
 بيس صيتشخ جهت گران، پژوهشگريد يپژوهش در
 يبند طبقه و FPFH٦ گرفيتوص از استفاده با قرمز

 با آن بيترک و٧ بانيپشت بردار نيماش روش با اطلاعات
 افتندي دست %٩٢ صيتشخ دقت به ٨کيژنت تميالگور

(Tao & Zhou, 2017 2014). با نيمحقق نيهمچن 
 و دلمه فلفل صيتشخ به سنج عمق نيدورب کي از استفاده
 نيا در پرداختند. برش محل نييتع منظور به آن دمگل
 يبند طبقه منظور به و PFH٩ يمحل گرفيتوص از پژوهش
 استفاده (SVM) بانيپشت بردار نيماش روش از اطلاعات

 نيا در آمده دست به (AUC) ١٠يمنحن ريز سطح شد.
 يقبول قابل دقت که شده، گزارش ٧١/٠ با برابر روش
 صيتشخ به گريد يپژوهش در .(Sa et al., 2017) است

                                                
6- Fast Point Feature Histogram 
7-Support Vector Machine 
8- Genetic Algorithm 
9- Point Features Histogram 
10- Area-Under-the-Curve 
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 ازحاصل  عمق ريتصاو اساس بر قرمز يا دلمه فلفل
 منظور به پژوهش نيا در .ه شدپرداخت RGB-D نيدورب
 ينما از نقاط ابر محصول، از متراکم نقاط ابر جاديا

 بيترک روش از اسفاده با و جاديا محصول مختلف
Kinectتينها در است. شده حاصل يينها نقاط ابر مدل ١ 

 مدل نمونه حجم کاهش و R-G يرنگ لتريف از استفاده با
 نسبت يدسياقل فاصله از استفاده با سپس و جاديا يينها
 نيا جينتا شد. اقدام يبند خوشه و خوشه مراکز نييتع به

 ينيب باز اساس بر تميالگور دقت که دهد يم نشان پژوهش
 .(Zhao et al., 2020) است درصد ٦٩/٩٠ با برابر يانسان
 که است شده استفاده ابرنقاط بيترک از پژوهش نيا در
 و بالا محاسبات حجم خاطر به بلادرنگ يکارها يبرا
   باشد. نداشته يخوب ييکارا است ممکن پردازش زمان

 اگر است، مشخص نيشيپ مطالعات يبررس از که همانطور
 و )يبعد سه و ي(دوبعد مختلف يحسگرها از چه
 صيتشخ در )ههندس بافت، (رنگ، مختلف يفگرهايتوص
 محصولات صيتشخ اما است، شده استفاده ها وهيم

 که بوده، روبرو يا گسترده يها چالش با همواره  يکشاورز
 در .است اهيگ رشد طيمح در ريمتغ طيشرا از يناش عمدتاً
 پس چون ييها چالش يا دلمه فلفل برداشت و صيتشخ
 ،ييروشنا شدت لحاظ از کنواختي ريغ و دهيچيپ نهيزم

 دمگل و وهيم پوشش ر،يتصو در مختلف اءياش وجود
 مراحل در محصول رنگ رييتغ ها، شاخه و ها برگ توسط
 يها وهيم وجود ،يسوختگ آفتاب ،يدگيرس مختلف
 موجب ها ويم شدن رنگ کم و نشد دار لکه دار، خال
 روبرو ياديز يها يدگيچيپ با صيتشخ نديفرا تا شود يم

 يخوب يرنگ تضاد يرنگ يها فلفل چه اگر نيبنابرا باشد.
 رنگ يول دهند يم نشان خود از برداشت طيمح در را

 بلوغ و يطيمح طيشرا به وابسته ريمتغ کي محصول
 يرنگ يها يژگيو از استفاده صرفاً نيبنابرا است. محصول

 دقت از و نبوده کارا طيشرا همه در محصول صيتشخ در
 کشت ريز يا گلخانه طيمح نيبنابرا ست.ين رادربرخو يکاف

 ديد از دهيچيپ طيمح کي يرنگ يا دلمه فلفل محصول
 به ليدل نيهم به .است انسان چشم و برداشت نيماش
 است. ازين آن صيتشخ جهت رنگ از مستقل ييها يژگيو

 يها يژگيو ايآ که ديآ يم جودو بهمسأله  نيا ،نيبنابرا
 به قادر نقاط ابر مدل در يا دلمه فلفل محصول يهندس

 با ر؟يخ اي هستند برگ و شاخه و فلفل نيب زيتما جاديا
                                                
1- Kinect fusion 

 کي ارائه مطالعه نيا از هدف شده انيب مطالب به توجه
 و بالا يريپذ انعطاف و تيقابل با يبعد سه يينايب سامانه
 يا دلمه فلفل خودکار صيتشخ آن فهيوظ که است ارزان
  است. با ربات برداشت جهت )ينارنج و زرد (قرمز، يرنگ
  

  ها  روش و مواد
 عمق ريتصاو هيته
 حسگر از عمق ريتصاو هيته منظور به پژوهش نيا در

Kinect v2 عمق ريتصو بر علاوه حسگر نيا شد. استفاده 
 نيا هياول نسخه دهد. يم ارائه هدف از يرنگ ريتصو کي

 از يها شرفتيپ آن يبعد نسل و است v1 Kinect حسگر
 ،٢ديد هيزاو شيافزا عمق، نقشه در بهتر دقت جمله
 يها يباز ياجرا در انسان و نيدورب نيب فاصله کاهش
 ريدقت تصو شيافزا متر، ٣٧/١ به متر ٤/٢ از ياانهيرا
 به را بدن يابيرد يبرا ياضاف مفاصل و يرنگ نيدورب
 حسگر نيا در ).Pinto, & Pagliari 2015( دارد همراه
 به ينور اشعه کي پرواز زمان مدت اساس بر عمق نيتخم
   شود. يم محاسبه حسگر به آن بازگشت و هدف

  است. شده انيب ١ جدول در حسگر نيا مشخصات
  

  Kinect v2 حسگر اتصمشخ -۱ جدول
  مشخصات  عنوان

  ۵۱۲×۴۲۴  (Depth)لوشن تصوير عمق ورز
  ۱۹۲۰×۱۰۸۰  (RGB)رزولوشن تصوير 

  ۵/۰ - ۵/۴  دامنه کاري (متر)
  ۶۰×۷۰  (درجه) (FOV)حوزه ديد 

  

 با دلمه فلفل کشت ريز گلخانه کي در تصويربرداري
 ميابراه يروستا در ،ينارنج و زرد قرمز، سبز، يها رنگ
 حسگر ١ شکل در .شد انجام يرضو خراسان در واقع آباد

Kinect v2 شده داده نشان آن مبدل و آداپتور ههمرا به 
 متلب افزار نرم رد Kinect v2 گرحس نصب زا پس است.

Matlab R2021b نوشته برنامه ياجرا با تصويربرداري 
  شد. رهيذخ خودکار صورت به اطلاعات و انجام شده

تصويربرداري در تمام ساعات روز و در شرايط نور طبيعي 
هاي  يکي از چالش(روشنايي طبيعي گلخانه) انجام شد. 

هاي  با مقادير صفر در لبه ويزنتصاوير عمق اوليه وجود 
توانند دقت  ها مينويز. با توجه به اينکه بودتصوير 
 et al., (Rusu هاي بعدي را تحت تأثير قرار دهند پردازش

                                                
2- field of view 
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 استفاده از فيلتر ميانگين اصلاح شدند. نقاط با . اين(2009
2015) al., et Nguyen; 2017 et al.,(Shen . اي از  نمونه

شعاع  داده شده است. شينما ٢اين تصاوير در شکل 
پيکسل در نظر گرفته  ٢همسايگي دراين فيلتر برابر با 

 شد.
  

 
 يا دلمه فلفل خودکار صيتشخ سامانه ياجزا شينما - ۱ لشک

 

 
 عمق نقشه در صفر يها کسليپ ينيگزيجا و حذف - ٢ شکل

 ريتصو )الف .نيانگيم لتريف از استفاده با با يا دلمه فلفل اهيگ
 شده لتريف ري)تصوب .هياول

  
  يبعد سه مدل ساخت
   عمق مقدار هر يبرا y و x ريمقاد محاسبه
 که است يدوبعد ريتصو کي ،١عمق يربرداريتصو يخروج
 هر مقدار شود. يم دهينام عمق نقشه اي عمق ريتصو
 صحنه در نقطه آن فاصله ،يدوبعد ريتصو نيا از کسليپ
  دهد. يم نشان نيدورب مرکز تا را
 محور و عرض انگريب (y) يعمود محور عمق ريتصو هر در
 هر .(Shen et al., 2017) است نقاط طول انگريب (x) يافق
 تيموقع کي به عمق يها نقشه در P(j, k) کسليپ
 گرفتن نظر در با يبعد سه نقاط ابر در P(x, y, z) يکيزيف

 شود. يم ليتبد ،Kinect حسگر در عمق نيدورب تيموقع
                                                
1- Range imaging 

 کسليپ هر با متناظر P(x, y, z) نقطه از y و x تيموقع
P(j, k) ٢) و (١معادلات ( از استفاده با عمق نقشه در( 
  .(Lachat et al., 2015) شوند يم محاسبه

)١                                               ( =       ∗   

)٢                                                ( =       ∗    
 کننده انيب (Fx , Fy) و (Cx , Cy) ،فوق در معادلات

 مرکز هندهد نشان بيترت به و حسگر يدرون يهايژگيو
 و يکانون مرکز ريمقاد هستند. يکانون فاصله و يکانون
 قابل متلب افزار نرم به حسگر اتصال با يکانون فاصله

 مدل y و x ريمقاد محاسبه از پس .بودند استخراج
  .شد جاديا يبعد سه
  

   يرنگ و يهندس يها يژگيو استخراج
 يبعد سه يگرهافيتوص از استفاده رياخ يها سال در
 (PFH) نقطه يژگيو عيسر ستوگراميه جمله از ٢يمحل
 يعني آن تر عيسر حالت و (Rusu et al., 2008) توسط

(FPFH) توسط (Rusu et al., 2009) ، منظور به 
 هتوسع يبعد سه يها مدل در يبازساز و اهداف صيتشخ
 اهداف سطح فيتوص منظور به پژوهش نيا در است. افتهي

 شد. استفاده FPFH گر فيتوص از عمق ريتصو در موجود
 اند شده استخراج پژوهش نيا در که يهندس يها يژگيو

 شامل (n) سطح نرمال بردار به مربوط يايزوا از: اند عبارت
)α،θ،ϕ( يدسياقل فاصله و (d) .بردار به مربوط يايزوا 

 UVW مختصات دستگاه کي در ٣ شکل در سطح نرمال
 p2 و جستجو نقطه p1، شکل نيا در اند. شده داده شينما
  است. p1 نقطه يگيهمسا در گريد يا نقطه

  

 
  UVW مختصات دستگاه - ٣ شکل

 
 و يدسياقل فاصله سطح، نرمال بردار به مربوط يايزوا

) ٣معادلات ( صورت به UVW مختصات دستگاه در انحناء
 Tao & Zhou, 2017; Hana et)شوند يم فيتعر )٧تا (

al., 2018). 

                                                
2 - Local 3d Descriptor  



 ... سريع ويژگي نقطههيستوگرام  بعدي سه گراي مبتني بر توصيف فلفل دلمه خودکار تشخيص                                                        ۳۲
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)٧(  σp=            
ن يب يايف کننده زوايتوص θو α، ϕ روابط فوقدر 

 dبا  ن دو نقطهيب يدسيفاصله اقل .هستندنرمال  يبردارها
 سيماتر در ژهيو مقدارانگر يب   .داده شده استنشان 
 σp و جستجو نقطه از يگيهمسا کي در انسياروکو
ن يکه به منظور تخم سطح است يف کننده انحنايتوص

 نييتع جهت .شود ينرمال سطح از آن استفاده م يبردارها
 يرنگ يناظرها از يبند خوشه تميالگور يابيارز و نظارت
 ينارنج و قرمز زرد، رنگ سه در يا دلمه فلفل هر يبرا

 ليدل به HSVيرنگ يفضا از منظور نيا يبرا شد. استفاده
 يرنگ يفضا نيا يرو بر يطيمح طيشرا کمتر ريتأث

 نيا يبرا .(Gonzalez & Wood, 2002) شد استفاده
 فلفل نوع سه هر در H يرنگ کانال در اختلاف منظور
 RGB يرنگ مدل ليتبد از پس گرفت. قرار يبررس مورد
 فلفل به مربوط ينواح از يتصادف صورت به HSV مدل به

 سهيمقا مورد سپس و يربردا نمونه برگ و شاخه و يا دلمه
 و فلفل نيب يرنگ زي(تما آستانه حد ريمقاد گرفت. قرار
 انيب ٢ جدول در ناظر سه نيا يبرا اه)يگ ياجزا ريسا
  است. شده

  
 منظور به نظارت نييتع جهت آستانه حد نييتع -۲ جدول

 يبند خوشه تميالگور دقت يابيارز
فلفل نوع يرنگ کانال  راتييتغ بازه   

  H ۱۷/۰<H<۰ زرد
  H ۱<H<۹/۰ قرمز
ينارنج  H ۱۳/۰<H<۰  

  
   شده استخراج يها يژگيو پردازش شيپ

  دورافتاده يها داده حذف
 عمق لتريف دو از ،افتاده دور يها داده حذف يبرا
)١٢٠٠<z( اريمع و Score-Z شد استفاده et Nurunnabi(

2015) ,al.. مقدار که ييدادها حذف جهت عمق لتريف از 
 از دور و کشت فيرد از خارج يا فاصله در ها آن عمق
 Z-Score اريمع از و داشت قرار کشت فيرد و حسگر
 کل نيانگيم از يژگيو هر در که ييها داده حذف جهت

-Z اريمع از استفاده با شد. استفاده داشتند ياديز فاصله

Score بازه از خارج که يا داده هر (  − 3  ,   + 3  ) 
 حذف و ييشناسا افتاده دور داده عنوان به داشت، قرار
  شد.

  
   داده مجموعه

 يها مدل از نمونه ٣٠ شامل ها داده مطالعه نيا در
 جهت نمونه ١٥ است. فلفل نوع سه هر در يبعد سه

 يابيارز جهت نمونه ١٥ و تميالگور نيبهتر انتخاب
  گرفت. قرار استفاده مورد تميالگور

  
   يبند طبقه
 در که نظارت با بندي طبقه روش ۹ پژوهش نيا در

 بر اند، شده يمعرف ٣ جدول در شده ارائه يها پژوهش
 جهت مدل نيبهتر تينها در و يبررس داده مجموعه يرو

 ٣ جدول در استفاده مورد يها روش شد. انتخاب آزمون
  .است شده آورده

  
 استفاده مورد يبند طبقه يها روش يمعرف -١ جدول

 منبع روش
Naive Bayes Classifier Berrar (2018) 

Bagging Classifier Yu & Su (2019 
Ada Boost Classifier Sandesh Kumar et al., 

(2021) 
Quadratic Discriminant 

Analysis 
Jahanbakhshi & 

Kheiralipour (2020) 
Linear Discriminant Analysis Huang et al., (2019) 
SVM (Linear- Polynomial- 

Sigmoid- RBF) Zhao et al., (2020) 
Logistic Regression Pomares et al., (2018) 

Gradient Boosting Classifier Becker et al., (2018) 
KNN- Classifier Medina & Paffenroth, 

(2021). 
  
 ،F1-Score يارهايمع از تميالگور دقت يابيارز منظور به

 شده استفاده يبند طبقه صحت و Roc يرمنحنيز سطح
 تينها در شود، يمشاهده م ٦همانطور که در شکل  است.

 فلفل به مربوط کلاس يبعد سه مدل يپس از بازساز
مدل  ١٥ يبر رو بند ن مدل طبقهيبر اساس بهتر يا دلمه

دقت  است. قرار گرفته يانسان شمارش و ينيبازبمورد 
   ان شده است.يب ٥ جدولحاصل در 

 و يبعد سه مدل ساخت عمق، يربرداريتصو منظور به
 Matlabافزار نرم از يرنگ و يهندس يها يژگيو استخراج

R2018b يها مدل يبند طبقه و پردازش شيپ جهت و 
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 طيمح و Python 3.8 يسينوزبان برنامه از يبعد سه
تون از يدر نرم افزار پا شد. استفاده Jupyter توسعه
، pandas،numpy  ،collections ،scipy يها کتابخانه
sklearn و timeit ۴ شکل در  شده است. بهره گرفته 
 داده شينمانمودار  کي قالب در قيتحق نيا انجام مراحل
  است. شده

  

 
 قيتحق ياجرا مراحل شينما - ٤ شکل

  
   بحث و جينتا
ارائه  يبند ص و طبقهيج حاصل از تشخياتن قسمت نيدر ا

 نيانگيم و نهيشيب ،نهيکم ٤ جدول درشده است. 
 سطح يبند طبقه صحت شامل يبند طبقه دقت يارهايمع
 يبعد سه مدل ١٥ اساس بر F1-Score و Roc يمنحن ريز
 و صيتشخ در است. شده آورده قرمز، يا دلمه فلفل از

 هر که است مناسب يبند طبقه جهت يروش ،يبند طبقه
 آن F1-Score و Roc يمنحن ريز سطح صحت، اريمع سه
 Tao & Zhou, 2017; Hana et) باشد درصد ٧٠ از بالاتر

al., 2018). تميالگور در ،٢ جدول مطابق KNN، نيانگيم 
 سطح نيانگيم درصد، ٤٤/٩٦ با برابر يبند طبقه صحت

-F1 نيانگيم و درصد ٦٧/٩٠ با برابر Roc يمنحن زيز

Score سه هر نهيکم نيهمچن است. درصد ٨٦ با برابر 

 نيبنابرا است. درصد ٧٠ از شتريب شده ذکر اريمع
 ابر در يا دلمه فلفل صيتشخ جهت روش نيتر مناسب
 است. KNN تميالگور استفاده مورد داده مجموعه در نقاط
 يها يژگيو از يبند طبقه يبرا نکهيا به توجه با جهينت نيا

 انتظار که چرا .نبود انتظار از دور ،شده استفاده يهندس
 متعلق دارند، قرار گريکدي يگيهمسا در که ينقاط رود يم
 ها آن يهندس يها يژگيو جهينت در و باشند طبقه کي به
  باشد. کينزد هم به
 نمودار يبررس مورد يها تميالگور بهتر سهيمقا يبرا

 (بالا است شده رسم ٥ شکل در F1-Score اريمع يا جعبه
 بودن بالا و تميالگور صحت بودن بالا ،F1-Score بودن
  دهد). يم جهينت را Roc يرمنحنيز سطح
 شده آورده ٥ جدول در يبند طبقه دقت يابيارز يارهايمع

 جز به F1-Score اريمع شود يم مشاهده که است.همانطور
 است. آمده دست به ٧/٠ از بالاتر موارد همه در مورد کي

 و ٨/٠ از بالاتر موارد همه در زين Roc يمنحن ريز سطح
 به ٩/٠ از بالاتر موارد همه در بندي طبقه تميالگور صحت
 در تميالگور يبالا دقت از نشان که است آمده دست
  است. اهداف صيتشخ

بندي بر اساس مدت زمان  هاي طبقه الگوريتم ٦درشکل 
طور که مشاهده اند. همان اجرا نيز مورد آزمون قرار گرفته

شود، روش ماشين بردار پشتيبان بيشترين زمان اجرا  مي
 Sigmid و RBF ،Linear ،Polynominalدر هر سه حالت 

زمان اجرا را داشته اند. همچنين کمترين زمان  بيشترين
اجرا مربوط به روش رگرسيون لجستيک است. روش 

KNN جدولترين روش معرفي شده در  به عنوان مناسب 
دهد.  بندي را انجام مي ثانيه عمليات طبقه ۴۵/۹زمان  با ۵

-با توجه به اينکه اين زمان اجرا بر روي يک سيستم رايانه
ت آمده است، با توجه به دقت اين اي معمولي به دس

ها جهت استفاده در  روش در مقايسه با ساير روش
  رسد. برداشت رباتيک مناسب به نظر مي

 کي جز به نشان داد که يانسان يابيج حاصل از ارزينتا
 آمده، دست به ٥/٦٢ آن در فلفل صيتشخ دقت که مدل
 دقت زين موارد يبعض در و درصد ٤٢/٧١ دقت حداقل
 ديد دامنه به توجه با است. شده حاصل درصد ١٠٠
 عمق ريتصو اي يبعد سه مدل هر در Kinect v2 حسگر
 همه که شود مشاهده فلفل نيچند تا کي است ممکن

 کي يبرا نبودن دسترس در چون يليدلا به توجه با ها نيا
 صيتشخ هدف ها، فلفل بودن يرنگ چند و ربات يبازو
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 شود يمشاهده م ٧همانطور که در شکل  .نبود تميالگور
 که اند شده گرفته نظر در هدف فلفل عنوان به ييها فلفل
 ربات يبازو کي اًيثان و باشند نظر مورد رنگ با مطابق اولاً

 را آن برداشت تيقابل خود يمکان تيموقع به توجه با
  باشد. داشته

  

-F1 و ،Roc يمنحن ريز سطح صحت، يارهايمع اساس بر نظارت با يبند طبقه روش نيبهتر انتخاب جهت يفيتوص يها آماره -٢ جدول
score 

  بندي طبقه روش
 مدل دقت يابيارز يارهايمع

F1-scor Roc  Accuracy 

min max  mean  min max  mean  min max  mean  
Naive Bayes Classifier  ۴۱/۱۹  ۶۱/۵۸  ۸۴/۴۰  ۰۷/۶۶  ۳۲/۷۳  ۸۸/۷۰  ۱۴/۶۴  ۱۱/۸۴  ۶۷/۷۱  

Bagging Classifier  ۲۳/۷  ۳۴/۷۹  ۵۳/۴۹  ۸۸/۵۱  ۷۳/۸۳  ۶۱/۶۸  ۱۲/۹۰  ۰۱/۹۵  ۸۰/۹۱  
Ada Boost Classifier  ۰۳/۱  ۰۳/۷۹  ۶۵/۴۹  ۲۲/۵۰  ۷۴/۸۳  ۲۲/۵۰  ۵۶/۸۹  ۷۵/۹۴  ۴۶/۹۱  

Quadratic Discriminant Analysis  ۲۹/۳۳  ۳۹/۶۰  ۶۱/۴۷  ۲۱/۷۰  ۳۰/۷۷  ۳۰/۷۴  ۳۲/۷۲  ۴۴/۹۰  ۲۱/۷۹  
Linear Discriminant Analysis  ۰۰/۰  ۰۲/۰  ۰۰/۰  ۹۹/۴۹  ۰۰/۵۰  ۹۵/۴۹  ۱۶/۷۳  ۷۷/۹۴  ۹۴/۸۴  

SVM- Linear  ۰۰/۰  ۰۰/۰  ۰۰/۰  ۰۰/۵۰  ۰۰/۵۰  ۰۰/۵۰  ۲۱/۷۳  ۷۷/۹۴  ۹۶/۸۴  
SVM- Polynomial  ۰۴/۱  ۱۶/۷۶  ۶۲/۲۲  ۲۶/۵۰  ۵۸/۸۲  ۴۹/۵۸  ۱۴/۸۰  ۸۰/۹۴  ۳۸/۸۸  

SVM- Sigmoid  ۸۲/۰  ۶۳/۱۹  ۲۲/۹  ۷۲/۴۴  ۶۰/۴۸  ۶۶/۴۶  ۷۳/۵۶  ۸۷/۸۹  ۸۹/۷۳  
SVM-RBF  ۶۰/۱۲  ۵۷/۴۵  ۴۸/۳۰  ۳۸/۵۸  ۷۱/۶۴  ۳۱/۶۱  ۹۵/۳۶  ۳۱/۵۳  ۱۴/۶۴  

Logistic Regression ۰۰/۰  ۱۳/۰  ۰۱/۰  ۹۳/۴۹  ۰۲/۵۰  ۹۹/۴۹  ۱۱/۷۳  ۷۷/۹۴  ۹۴/۸۸  
Gradient Boosting Classifier ۴۳/۰  ۱۸/۶۲  ۳۶/۲۴  ۱۱/۵۰  ۶۱/۷۲  ۱۱/۵۸  ۱۷/۸۴  ۷۹/۹۴  ۳۹/۸۸  

KNN- Classifier ۶۱/۷۶  ۴۰/۹۰  ۰۰/۸۶  ۶۴/۸۳  ۹۸/۹۳  ۶۷/۹۰  ۸۵/۹۴  ۹۱/۹۷  ۴۴/۹۶  
 

 
  يبند طبقه مختلف يها روش يبرا F1-score يا جعبه نمودار - ٥ شکل

  

 
  بندي هاي مختلف طبقه زمان اجراي روش سهيمقا - ٦ شکل
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  زرد و ينارنج قرمز، فلفل نوع سه ي برا يانسان ينيبازب از حاصل جينتا و مدل دقت يابيارز يارهايمع - ٣ جدول
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۱  ۳۰/۸۸  ۱۶/۹۳  ۶۸/۹۵  ۱۰ ۸  ۷  ۵۰/۸۷  
۲  ۲۴/۸۵  ۳۷/۹۱  ۶۵/۹۶  ۹  ۵  ۴ ۰۰/۸۰  
۳  ۷۱/۸۰  ۳۸/۸۷ ۱۰/۹۵  ۱۱  ۵  ۴  ۰۰/۸۰  
۴  ۵۲/۸۱  ۳۸/۸۸  ۴۰/۹۶  ۸  ۳  ۳  ۱۰۰  
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۱  ۷۹/۸۷  ۲۶/۹۲  ۷/۹۲  ۱۲  ۱۰  ۸  ۸۰  
۲  ۳۴/۸۸  ۱۶/۹۲  ۳۵/۹۲ ۱۷  ۱۰  ۸  ۸۰  
۳  ۸/۶۹  ۷۸/۹  ۵۲/۹۴  ۱۳  ۸  ۵ ۵۰/۶۲  
۴  ۷۵/۷۲  ۴۶/۸۰  ۱۸/۹۵  ۱۲  ۹  ۷  ۷۷/۷۷  
۵ ۵۳/۷۹  ۹/۸۴  ۸۹/۹۴  ۱۱  ۷ ۵  ۴۲/۷۱  
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۱  ۰۳/۸۹  ۵۰/۹۲  ۸۴/۹۲  ۱۵  ۹  ۸  ۸۸/۸۸  
۲  ۹۹/۸۸  ۲۷/۹۲  ۴۵/۹۲  ۱۴  ۹  ۸  ۸۸/۸۸  
۳  ۴۱/۸۶  ۷۵/۹۱  ۶۲/۹۳  ۷  ۵  ۴  ۸۰  
۴  ۹۵/۸۸  ۳۳/۹۲  ۵۷/۹۲  ۱۱  ۶  ۵  ۳۳/۸۳  
۵ ۴۴/۷۵  ۶/۸۲  ۳۸/۹۴  ۹  ۷  ۶  ۷۱/۸۵  

  
بعدي به دو کلاس فلفل  بندي مدل سه پس از طبقه

مربوط به  بعدي و برگ گياه، مدل سه هو شاخاي  دلمه
اي نارنجي و فلفل  اي قرمز، فلفل دلمه تشخيص فلفل دلمه

  نمايش داده شده است. ٨اي زرد در شکل  دلمه
بندي در هر سه نوع  معيارهاي دقت طبقه ٥مطابق جدول 

ي بند درصد است، بنابراين دقت طبقه ٧٠فلفل بيشتر از 
ست. در بازبيني انساني در ا قبول قابل فلفل نوع سه هر در
هاي هدف تشخيص داده  درصد فلفل ٧٠مورد بيش از  ١٤

ها  درصد فلفل ٥/٦٢شده بودند و تنها در يک مورد 
  تشخيص داده شدند. 

شود در ابر نقاط مربوط به  طور که مشاهده ميهمان
هاي تشخيص داده شده، مدل کامل از فلفل دلمه  فلفل

اي در آن شکل گرفته  واردي حفرهبرگردان نشده يا در م
ها با  است. وجود اين موارد به دليل پوشيده شدن فلفل

استفاده از شاخه و برگ و يا روي هم افتادن آنها است که 
هاي  اين مورد سبب تشکيل بخشي از مدل ابر نقاط فلفل

مشاهده  ٨تشخيص داده شده است. همانطور که در شکل 
هاي  داده شده با دايرهشود، بعضي از نقاط تشخيص  مي

قرمز رنگ نمايش داده شده است. اين نقاط در واقع 
نقاطي هستند که به اشتباه به عنوان فلفل تشخيص داده 

اند. با توجه به اينکه ويژگي هيستوگرام سريع نقطه  شده
توصيف کننده انحناي سطح است. تشخيص اين نقاط به 

سطح برگ  عنوان فلفل به واسطه وجود تشابه در انحناي
و ساقه در بعضي نواحي است. البته با توجه به اينکه اين 
نقاط در مقابل نقاط تشخيص داده شده به عنوان فلفل 

قابل حذف کردن هستند و  نويزناچيز هستند. به عنوان 
هاي رنگي نقاط فلفل را ندارند که  البته اين نقاط ويژگي
  خود سبب تمايز است.
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  زرد دلمه فلفل ج) قرمز دلمه فلفل ب) ينارنج دلمه فلفل الف) فلفل. نوع هر برداشت در هدف ريغ يها فلفل وجود شينما - ٧ شکل

  

 
 يبعد سه مدل اول فيرد .يبعد سه يها مدل از (ج) زرد و (ب) ينارنج (الف)، قرمز رنگ سه در يا دلمه فلفل صيتشخ شينما -٨ شکل

  شده داده صيتشخ يها فلفل يبعد سه مدل شينما دوم فيرد .يا دلمه فلفل و برگ و شاخه شامل
  

هاي  طور که در بخش مقدمه بيان شد، پژوهشهمان
مشابهي نيز در اين حوزه صورت گرفته است. اين 

اي صورت  ها هر دو بر روي محصول فلفل دلمهپژوهش
اي و  گرفته است. در پژوهشي به تشخيص فلفل دلمه

دمگل آن با استفاده از الگوريتم ماشين بردار پشتيبان 
 ,.Sa et al(حاصل شد ٧١/٠که دقت  ه شده استپرداخت

). در مقابل در پژوهش حاضر ماشين بردار پشتيبان 2017
تواند در نامتعادل  بود. دليل اين امر ميالگوريتم مناسبي ن

از همچنين هاي مورد استفاده در پژوهش باشد.  بودن داده
ترکيب ابرنقاط در جهات مختلف استفاده شده، که منجر 

تري شده است. اما اين  تر و متعادل به ايجاد ابر نقاط کامل
روش حجم محاسبات و زمان انجام را به شدت افزايش 

حالت فاصله حسگر به بوته کم تر شده و  دهد. در اين مي
تري  زمينه ساده تري دارد. بنابراين پس دامنه ديد محدود

شود. در حالي که  نسبت به فلفل در مدل مشاهده مي
استفاده از يک تصوير عمق در پژوهش حاضر منجر به 

زمينه  تر و به دنبال آن پس ايجاد حوزه ديد وسيع
تري ايجاد  ي نامتعادلها شود که داده تري مي پيچيده
 (Zhao et al., 2020)کند. در پژوهش مشابه ديگري  مي

اي رنگي در  جهت تشخيص بدون نظارت فلفل دلمه
بندي بر اساس  بعدي از يک الگوريتم خوشه هاي سه  مدل

فاصله اقليدسي استفاده شده و دقت بازبيني انساني برابر 
استفاده  رسد درصد حاصل شده است. به نظر مي ٦٩/٩٠با 

ها اثر  با توجه به رنگي بودن نمونه R-Gاز فيلتر رنگي 
زيادي در افزايش دقت داشته است. در حالي که در 
پژوهش حاضر از هيچ ويژگي رنگي استفاده نشده و صرفاً 

بندي استفاده شده  هاي هندسي جهت خوشه از ويژگي
  است. 
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  يريگجهينت
 يرنگ يا دلمه فلفل صيتشخ پژوهش نيا انجام از هدف
 يهندس گرفيتوص از استفاده با يبعد سه يها مدل در

FPFH .ليتشک و رنگ و عمق ريتصاو افتيدر جهت بود 
 منظور به شد. استفاده Kinect v2حسگر از نقاط ابر مدل
 ۱۵ يرو بر بند طبقه تميالگور ۹ نقاط ابر مدل يبند طبقه
 بر و گرفت قرار يبررس مورد يرنگ دلمه لفلف از نقطه ابر

 به KNN مدل بند طبقه مدل يابيارز يارهايمع اساس
 ريز سطح صحت، دقت، اساس بر مدل نيبهتر عنوان
 ذکر به لازم شد. انتخاب اجرا زمان مدت و Roc يمنحن
 يها يژگيو از تنها يبند طبقه جهت مقاله نيا در است
 جاديا يبرا تنها يرنگ يها يژگيو و شد استفاده يهندس
 چنانچه که است يهيبد گرفتند. قرار استفاده مورد ناظر
 که ييها فلفل تعداد ميکن اضافه ها يژگيو به را رنگ
 دست به يتر کامل مدل و شتريب شوند، يم داده صيتشخ
 ناظر انوعن به رنگ از که يهنگام يطرف از .آمد خواهد
 موجب بندي طبقه مدل به آن دوور است، شده استفاده
 مورد روش شد. خواهد کاذب صورت به دقت شيافزا

 با يبعد سه مدل ساخت شامل پژوهش نيا در استفاده
 و يهندس يها يژگيو استخراج ،Kinect حسگر از استفاده
 نکهيا بر علاوه نقاط ابر يها مدل يبند طبقه و يرنگ
 يکشاورز برداشت يها ربات ساخت و يطراح در تواند يم

 از گريد يها پژوهش در تواند يم رد،يبگ قرار استفاده مورد
 طيمح در ربات حرکت ريمس در موانع خصيتش جمله
 از يا گلخانه محصولات ريسا خودکار صيتشخ گلخانه،
 دارد، برگ و شاخه با يمشابه رنگ که اريخ جمله
 نيتخم گلخانه، طيمح از خارج وهيم خودکار صيتشخ
 استفاده مورد مشابه قاتيتحق ريسا و باغات عملکرد يوزن
 يبررس درصدد شتريب مقاله نيا در سندگانينو رد.يگ قرار
 به قادر يهندس يها يژگيو ايآ که بودند موضوع نيا

 ر،يخ اي هستند ساقه و برگ از يا دلمه يها فلفل صيتشخ
 يبرا سبز يا دلمه فلفل صيتشخ جهت يکارراه بتوانند تا

 در اديز يها چالش به توجه با ابند.يب يبعد مطالعات
 فلفل رنگ يکينزد ليدل به سبز يا دلمه فلفل صيتشخ
 شود يم شنهاديپ ساقه و برگ رنگ به سبز يا دلمه
 يفگرهايتوص بر يمبتن سبز يا دلمه فلفل صيتشخ
 قرار يبررس مورد مستقل مطالعه کي در يمحل يبعد سه
  رد.يگ
  

  يسپاسگزار
 تيحما ليدل به خراسان يفناور و علم پارک از لهينوسيبد
 در خاطر به مشهد يفردوس دانشگاه و پروژه نيا يمال
 تشکر و ريتقد زاتيتجه و امکانات گذاشتن ارياخت
آستانه به  يبينان يرحسين از دکتر اميهمچن شود. يم

ن پروژه کمال تشکر يخاطر نظرات ارزشمندشان در انجام ا
  م.يداررا 
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