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 چکیده 

محصول سيب  مبتني بر وزن عملكرد تعيينتوزین و وضوع تحقيق حاضر توسعه روشي براي سامانه م        

کننده  يهد جمع آور يداراباشد. سامانه توزین بر روي ماشين جمع آوري سيب زميني نصب شد که زميني مي

دور  111 سرعت بهينه درجه و12 از روي زمين، نقاله زنجيري بالابر و نقاله پرزدار لاستيكي با شيبنوار محصول 

گهدارنده کيسه نيز ساخته شد. بازوي متحرک هدایت اي شكل و نیک جفت ناوداني ذوزنقه .دقيقه مي باشد بر

دو ترازوي دیجيتال وزن محصول جمع آوري  .هاي مجاور را برعهده داردنوبتي جریان محصول به درون کيسه

 مدار الكترونيكي سامانه جمع آوري .مي فرستد داده آوريجمع امانهسشده را بصورت سيگنال خروجي آنالوگ به 

مي باشد. براي حذف نویزهاي حاصل از ارتعاشات ماشين از  صفحه کليدو  ترلر، نمایشگرميكروکنشامل  داده

تغيير سرعت نقاله بر زمان پر شدن  آزمونسامانه کيسه کن و توزین  براي ارزیابي. ذر استفاده شدگیينپا يلترف
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 سامانه طراحي شده باعث کاهش هزینهثانيه است.  31کمترین و برابر  ها دور در دقيقه زمان پر شدن کيسه
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جش محقق یا سامانه هاي سنبنابراین به کمک 

کشاورز مي تواند بازخورد حقيقي مدیریت مزرعه را 

ته به فهاي پيشر امروزه اکثر کمبایندریافت کند. 

 د.باشن عملكرد محصول مجهز ميتعيين  سامانه هاي

 با همچنين امروزه با بكارگيري این تجهيزات همراه

توان با دقت ، مي GPSتعيين موقعيت جهانيسامانه 

و با  هاي عملكرد را ترسيم نمود بسيار بالا نقشه

جغرافيائي محلي درشبكه سامانه  تلفيق آن با اطلاعات

به صورت سوابق ساليانه به GIS جغرافيائي اطلاعات 

 .[3و2]تریزي بهتر مزارع پرداخبرنامه

رابطه با توسعه آشكارساز  در يقاتيتحق 2111سال  در

شد. برداشت ذرت انجام  ینغلات در کمبا عملكرد

 يتسوبيشيساخت شرکت م یفهرداین کمباین چهار 

عدد حسگر  دواز  آشكارسازسامانه در  ژاپن بود.

-مكانسامانه حسگر رطوبت،  ي،جرم یانجر

آوري اطلاعات و سامانه جمع VRS-RTK  GPSیابي

 ي یكيجرم یاناست. از دو حسگر جر شده استفاده

 در بالابر برگشت دانه دیگري و يزدر بالابر دانه تم

اي بودند. ه ضربهدو حسگر از نوع ین. ایداستفاده گرد

 صفحه یکبارسنج و  یکاي شامل هر حسگر ضربه

را براي  يبود. آنان روش يکاز جنس پلاست يرگضربه

نمودند که با استفاده  يشنهاددانه پ جریان مدل سازي

عملكرد محصول  نقشه بتوان يزمان يرهاياز تأخ

 [. 2د ]بخش غلات را بهبود

روي دستگاه  بر 2112در سال يق فوق تحق يلر تكمد

غلات،  ینکمبا عملكرد ساز متحرک آشكارساز يهشب

شده  نصب ايروي حسگر ضربه یگريهاي دیشآزما

و  ي یكنواختجرم یانبر دستگاه، در حالت نرخ جر

 [. 3ید]هاي مختلف انجام گرد يبش در

 واسنجيمورد ي در در گزارش 2112دورجه در سال 

د که کر هاي اندازه گيري جریان گندم تاکيدمبدل

توسط کمباین برداشت و مقادیر اندازه  سطح معيني

گيري شده، ثبت گردد و از طرفي مقدار برداشت شده 

بدست آمده با هم  گيري و اعدادتوسط باسكول اندازه

پوند محصول  2111تا  1111که مقدار  کردمقایسه 

 که در يقاتيقتح[. 6اد]پيشنهاد دواسنجي را جهت 

عملكرد  يه نقشهرابطه با آشكارسازي عملكرد و ته

انجام و گزارش شده  یراندر ا يمحصولات زراع

ین زمينه در باشد. در اياندک و محدود م بسيار است

شامل  يجرم يرگسامانه اندازه 2113و  2112سال 

تسمه نقاله و  يزمبه مكان ير متصلدرگ یكسرهاي مبدل

را  یه محصوله وزن کل نقاله تغذبارسنج نگه دارند

اي قرار و مزرعه یشگاهيآزما یسهو مقا یابيمورد ارز

همچنين در تحقيق دیگري در  [.11و11]گرفت 

 یانجر يريگ اندازه عملكرد دستگاه 2111سال

 اشت محصولاتدهاي برينبراي ماش يجرم يوستهپ

 [. 12]یابي شد ارز نيز ايغده

تهيه نقشه ز براي تحقيق دیگري ني 2112در سال 

از ميان  ايعملكرد محصول در برداشت ذرت علوفه

روشهاي مطالعه شده همچون استفاده از حسگر ضربه 

 اي موجود در دهانه چاپر، حسگر جابجایي سنج

گيري مداوم مواد غلتک هاي تغذیه، واگن اندازه

مورد مطالعه قرار گرفت. در   خردشده و گشتاورسنج

مورد مطالعه و را  رسنجروش گشتاواین تحقيق 

  [.11]گرفت قرار  آزمایش

خودکاري را براي سامانه نيمه 2111همچنين در سال 

پایش عملكرد گياه زراعي یونجه خشک بر روي 

ماشين بسته بند مكعبي طراحي و ساخته شد. در این 

گيري حجم جزئي محصول سامانه از روش اندازه

شكيل یونجه خشک اضافه شده به بسته در حال ت

 [. 1]استفاده شد 
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هياي  گروه مهندسي مكانيک ماشيين در 2113در سال 

کشاورزي پردیس کشاورزي و منابع طبيعيي دانشيگاه   

دسيتگاه سينجش    طراحيي، سياخت و ارزیيابي    تهران

محصول نيشكر تحقيقي انجام شد. درایين تحقييق از   

آوري بيراي جميع   AVRیک برد ميكروکنترلر بر پایه 

ر اسييتفاده شييد. سييامانه سيينجش داده بجيياي دیتييالاگ

طراحي شده به منظور ارزیيابي دقيت و تخميين وزن    

محصول عبوري در شرایط ارتعاشي ماشين و مزرعيه  

 روي بالابر ماشين برداشت نيشكر نصب گردید. 

این سامانه نقشه عملكيرد محصيول در مزرعيه را بيا     

کنيد. مييانگين خطياي    یابي ارائيه ميي  هاي ميانروش

[. 2درصيد گيزارش شيده اسيت ]     1 دستگاه حيداکثر 

زمينييي آلمييان کمبيياین سيييب   Grimmeشييرکت 

کيييه داراي  Pearson and Morray Engميييدل

تجهيزاتي شامل یک وزن کننده مخصوص، امكانياتي  

بييراي بسييتن سيير کيسييه و سييكویي بييراي حمييل و  

جابجایي کيسه ساخته اسيت. سيكو بيراي جابجيایي     

کننيده  کيسه روي ماشين طراحي شده و با یک فعيال  

شود بيدون اینكيه نيياز بيه     هيدروليک پایين آورده مي

هاي برداشت توقف ماشين باشد. بعضي از این ماشين

 [.  1ها و محافظ هاي ایمني هستند]مجهز به ریل

کمباین دیگري از همين شرکت داراي مكانيزم کيسيه  

کن نقاله عرضي با یک سكوي کيسه کن محصول کيه  

بيشتري کارگر و هميين   فضاي کافي براي دو یا تعداد

طور کيسه هاي پرشده است. کيسه هياي کاغيذي بيه    

لوله خروجي کيسه کن متصل مي شوند و زمياني کيه   

بطور کامل پر شود جدا شده سپس وزن شيده و سير   

ها یيک وزن کننيده   شود. بعضي از کمباینآن بسته مي

خودکار دارند که مي تواند جریان محصول به سيمت  

 مشخص رسيده را قطع کند.  اي که به وزنکيسه

در ماشين برداشت مجهز به کيسه کن خودکار واحيد  

کيليوگرم جریيان   21 توزین پس رسيدن وزن کيسه به

دیگري توسط کارگر   کند تا کيسه محصول را قطع مي

هيا یيک مكيانيزم    جایگزین گيردد. بعضيي از ماشيين   

[. بيه دلييل عيدم اسيتفاده از     1تعویض کيسيه دارنيد]  

 سييب زمينيي  آوري خاک قبل از کشت هاي فر ماشين

هاي زراعيي کشيور داراي سين  و کليوخ      اکثر خاک

که باعث مي شود کمباین هياي  فراوان و بزرگ هستند

کارایي چنداني نداشيته   Grimmeخارجي بزرگ مثل 

در ایران عملييات برداشيت و تعييين عملكيرد     باشند. 

-محصول سيب زميني بس دشوار و هزینه بر و وقيت 

را کشاورزان مجبور بيه پرداخيت هزینيه    گير است زی

گزافي براي جمع آوري، شمارش و دوختن سرکيسيه  

باشند. مشكل دیگر، نبود ها و توزین تک تک آنها مي

کارگر کافي در فصيل برداشيت اسيت. بيا توجيه بيه       

انجيام   و مطالعه تحقيقاتمشكلات موجود در کشور 

در  شده در زمينه تعيين عملكرد محصولات کشاورزي

تصيميم بيه    ح جهيان و کشيورهاي توسيعه یافتيه    سط

طراحي و سياخت سيامانه تيوزین و تعييين عملكيرد      

زميني گرفتيه شيد تيا    برروي ماشين جمع آوري سيب

عملكيرد   کشاورزان با حداقل زميان و هزینيه بتواننيد   

مزرعيييييييه خيييييييود را بدسيييييييت آورنيييييييد
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 مواد و روش ها

بدليل درصد زیاد رطوبت خاک و بافت رسي مزارع، 

مدتي است از خاک بهتر سيب زميني از درآوردن پس 

در معرض هوا و نور خورشيد قرار گيرد و پس از 

کاهش درصد رطوبت عمليات جمع آوري آغاز شود. 

به همين دليل براي کيسه کردن همزمان با برداشت، 

کن ها که محصول را از درون خاک در زمينيسيب

ه توزین سامانمي آورند نامناسب اند. در این تحقيق 

کن تک زميني جمعکن براي ماشين سيبو کيسه

از   PTOردیفه کششي که توان دوراني را توسط

گيرد طراحي و ساخته شد. این ماشين تراکتور مي

داراي هد جمع آوري کننده نوار محصول از روي 

 ، نقاله زنجيري بالابرنده در متر 1زمين با عرض کار 

 

 

ار لاستيكي با شيب قسمت جلوي ماشين و نقاله پرزد

دور بر دقيقه در عقب  111درجه و سرعت  12

محصول در حين بالا رفتن از نقاله ماشين مي باشد. 

غلتد و این باعث جدا خورد و ميزنجيري تكان مي

شدن بيشتر خاک و کلوخ ها مي شود. در قسمت 

هایي از جنس فوقاني ماشين یک محفظه فلزي با دیواره

از پرت شدن محصول به  نصب شد تاشفاف طلق 

اطراف  ماشين جلوگيري کند. محصول بالا آمده  سپس 

هاي چپ و ریزد تا به سمت کيسهبروي نقاله پرزدار مي

کيلومتر  1سرعت پيشروي ماشين. هدایت شودراست 

[. براي توسعه سامانه 11] بر ساعت در نظر گرفته شد

توزین سه قسمت اصلي شامل بازوي متحرک، 

طراحي و ساخته  داده آوريجمعسامانه  ترازوها و

 (.1شد )شكل

 

 
 اجزاي سامانه توزین ماشین جمع آوري سیب زمیني" 1شکل"

Fig1. Part of Potato Picker Machine 

 

متحرک لاستيكي است به ابعاد  بازوياولين قسمت 

ميليمتر که توسط 1( سانتيمتر و ضخامت 31×2)

ر گرفته است. به چندین پرچ درون محافظ فلزي قرا

انتهاي این بازو لوله کوچكي جوش داده شده که 

-توسط آن به محور موتور متصل شده و با آن مي

 dcولت  12وات و 11چرخد. یک موتور با توان 

دور در دقيقه  21و دور بالاي  12داراي دور پایين 

براي به حرکت درآوردن بازو در نظر گرفته شد. 

سوراخ توسط مته بر  براي کاهش وزن بازو چندین

روي بدنه لاستيكي آن ایجاد شد. بازوي متحرک بر 
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روي یک پروفيل در قسمت فوقاني نقاله پرزدار 

نصب شد تا با حرکت به چپ و راست، جریان 

محصول را بدرون کيسه ها هدایت کند. یک جفت 

( 32×21×21اي شكل به ابعاد )ناوداني ذوزنقه

ي انتقال محصول به ميليمتر برا 3سانتيمتر از ورق 

درون کيسه و یک جفت کيسه گير دایره اي شكل به 

سانتيمتر براي نگه داشتن کيسه نيز ساخته 31قطر 

شدند. براي توقف بازوي متحرک در هر سمت از 

استفاده شد. زماني  Z15G1701یک ميكروسوئيچ مدل

که بازو به ميكروسوئيچ برخورد نماید چرخش موتور 

ایستد و دور موتور عوض شده قطع شده و بازو مي 

و بازو به سمت مقابل حرکت مي کند تا جریان 

 (. 2محصول به کيسه مجاور هدایت شود )شكل

 
 میکروسوئیچ هانماي زیرین بازوي متحرک و مکان " 2شکل"

Fig 2. Below view of microswitch Position 

دومين قسمت سامانه توزین ترازوهاست. با توجه به 

وزن عامل اصلي در طراحي سامانه توزین است اینكه 

سانتيمتر براي  31×31از دو ترازوي دیجيتال به ابعاد 

سنجش عملكرد وزني محصول استفاده شد. براي 

هاي اینكه ترازوها کمتر در معرض ارتعاشات و تكان

ناشي ازحرکت در مزرعه قرار گيرند، بروي یک 

نصب سانتيمتر  3سكوي لاستيكي فشرده با ضخامت

شدند. سكوي لاستيكي در جذب و کاهش انتقال 

ترازو سيگنال ها به ترازوها موثر است.  لرزش

 سامانهخروجي آنالوگ را بر حسب وزن کيسه به 

مبدل آنالوگ به . دهدانتقال مي داده آوريجمع

خروجي آنالوگ  2داده جمع آوري سامانه 1دیجيتال

وزن  کند.تبدیل ميترازو را به سيگنال دیجيتال 

مشخصه براي هر ترازو جهت مسدود شدن جریان 

کيلوگرم در نظر گرفته شد. قبل از  31±1محصول 

هاي آن باید نصب ترازوها بر روي ماشين، مبدل

                                                            
1 Analog to Digital Converter  
2  Data Logging System 

واسنجي شوند تا پارامترهایي چون حساسيت، ميزان 

پذیري و ضریب واسنجي تعيين پسماند، قابليت تكرار

اي از صفر تا  شود. براي واسنجي، بار به صورت پله

کيلوگرم بر ترازوها اعمال شد. براي اعمال بار از  61

کيلویي استفاده شد.  11و 1هاي استاندارد وزنه

واکنش خروجي حسگر ترازو بصورت ولتاژ توسط 

مولتي متر دیجيتال اندازه گيري شد. ولتاژ تغذیه 

ولت تنظيم شد. به  1توسط منبع تغذیه بر روي 

گيري نيرو توسط لودسل، زهمنظور تعيين دقت اندا

پس از وارد کردن معادله واسنجي به دست آمده در 

گذاري ها آوري داده مجدداً بارحافظه سامانه جمع

انجام شد و این بار به جاي ولتاژ خروجي پل 

گيري شده توسط وتسون، مستقيماً نيروي اندازه

مجموعه لودسل و سامانه جمع آوري داده ثبت شد. 

لا بردن دقت، ميزان کرنش توسط دستگاه به منظور با

گيري شد. به منظور تعيين ميزان متر اندازهاسترین

پسماند مبدل، پس از رسيدن به حداکثر نيروي مجاز، 
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تا صفر کاهش داده و  61بار را به صورت پله اي از 

ولتاژ و کرنش هاي حاصل مجدداً ثبت گردید. 

ملا واکنش مبدل به بارهاي وارد شده بصورت کا

خطي با ضریب همبستگي نزدیک به یک بدست آمد 

 (.3و1)شكل

سومين و آخرین قسمت  دادهآوري جمع سامانه 

 است که شامل موعه توزینمج

 هشت پيني، AVR نوع از  ATmega32ميكروکنترلر

، صفحه سبزبا زمينه  سطري 1 ستوني 11 نمایشگر

باشد که مي Butterworthاي و فيلتر دکمه 16 کليد

سانتي قرار  11×11 الكترونيكي بر روي یک برد

ولت  1/1تا  1/1ولتاژ ورودي مورد نياز . گرفته است

. شودولت( تامين مي12) باتري تراکتوربوده که از 

را تنظيم و هاي مختلف قسمتولتاژ رگولاتور  یک

ارتعاشات یكي از پارامترهاي مهم و د. دهمي کاهش

هاي برداشت است. غيرقابل اجتناب در همه ماشين

هر نوع لودسلي که بر روي کمباین در حال حرکت 

نصب شده باشد در معرض ارتعاشات و تكان هاي 

ادفي ناشي از حرکت بر زمين ناصاف مزرعه تص

خواهد بود. این مسئله در توزین دقيق مشكل ایجاد 

گيري جریان وزني محصول بر کند. جهت اندازهمي

روي یک وسيله که درون مزرعه در حرکت است 

یا الگوریتم تصحيح  گذر یينپااحتياج به یک فيلتر 

جهت کاهش اثر نویز حاصل از کار ماشين روي 

باشد تا سيگنال عملكرد بهبود یابد. اولين گر ميحس

و ساده ترین از نظر امكان حذف، نویزي است که در 

خارج از محدوده بسامدي عملكرد سامانه قرار مي 

 گذر یينپاگيرد که با استفاده از یک فيلتر مناسب 

قابل حذف است. براي رفع مشكل ارتعاش و لرزش 

 گذریينپااز فيلتر  داده جمع آوري  در طراحي سامانه

 Butterworthامد خروجي فيلتر بر ساستفاده شد. ب

ارتعاشات و  تنظيم شد. معمولاً پنج هرتز روي

هرتز باعث توزین غيردقيق مي  1هاي بيشتر از لرزش

امد بيشتر سشود. این فيلتر سيگنال هاي ارتعاشي با ب

هرتز را حذف کرده و بدین وسيله اثرات  1از 

ماشين بر توزین دقيق محصول را تا نامطلوب لرزش 

حدودي خنثي مي کند. براي حفاظت مدار از عوامل 

خارجي آن را درون جعبه محافظ قرار داده و صفحه 

کليد و نمایشگر براي دسترسي آسان روي درب 

  
 نمودار واسنجي لودسل چپ   "4شکل"

Fig 4. Left load cell calibration diagram 

 نمودار واسنجي لودسل راست" 3شکل"

Fig 3. Right load cell calibration diagram 
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   به کمک صفحه کليد به راحتي جعبه تعبيه شد. 

توان تغييرات دلخواه مانند وزن مشخصه یا مقدار مي

. جعبه محافظ انس وزني هر کيسه را اعمال کردتلر

ترازوهاي توزین، یعني قسمت عقب و ي نزدیك در

-جمع مانهساارتباط اجزاي  فوقاني ماشين نصب شد.

 6الكتریكي آن در شكل و مدار 1داده در شكل آوري

 نشان داده شده است.

 

 
 داده آوريجمع اجزاي سامانهارتباط شماتیک " 5شکل"

Fig 5. Relationship between part of data acquisition system diagram

 
 داده آوريجمعاجزاي الکترونیکي مدار سامانه " 6شکل"

Fig 6. Part of data acquisition system 

کيلوگرم  31±1با پرشدن یک کيسه و رسيدن به وزن

داده به موتور بازوي متحرک فرمان  آوريجمع سامانه

دهد. بازوي متحرک زو را ميچرخش و حرکت با

ایستد و جلوي پس از برخورد به ميكروسوئيچ مي

گيرد. در این ورود محصول به کيسه پر شده را مي

حالت جریان محصول به کيسه مجاور مي رود. نوعي 

کيسه توري که سر آن داراي نوار جمع شونده است 

براي سرعت در عمليات بسته بندي استفاده شد. در 
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را  هکيسه یک کارگر نشسته که کيسه پر شدمقابل هر 

برداشته و نوار سر آن را کشيده تا کيسه بسته شود و 

کند. در حين بلافاصله کيسه خالي را جایگزین مي

عمليات برداشت وزن محصول جمع آوري شده و 

 آوريجمع پرشدهدر حافظه سامانه تعداد کيسه هاي

 شود. مي   ثبت و ضبطداده 

 نتایج و بحث:

امانه تحصيل داده پس از روشن شدن ابتدا وزن س

کيسه ترازوي سمت راست را بررسي مي کند. در این 

 31±1آید اگر کيسه به وزنجا دو حالت پيش مي

کيلوگرم برسد وزن را در حافظه خود ثبت کرده و به 

هاي پر شده یكي افزوده و سپس به تعداد کيسه

دود بازوي متحرک فرمان چرخش به راست براي مس

شدن جریان محصول را مي دهد اما اگر کيسه به وزن 

مشخصه نرسيده باشد آنگاه وزن کيسه ترازوي سمت 

چپ را بررسي مي کند. اگر این کيسه به وزن 

 مشخصه رسيده باشد بازوي متحرک به سمت چپ 

 

چرخيده و جلوي جریان محصول به آن گرفته مي 

شود. سامانه وزن ترازوي سمت چپ را نيز در 

    هاي یک عددحافظه ثبت کرده و به تعداد کيسه

کاري سامانه توزین در حين  افزاید. چرخهمي

شود. در برداشت محصول به شيوه ذکر شده تكرار مي

پایان عمليات برداشت وزن کل محصول برداشت 

شده و تعداد کل کيسه هاي پر شده ثبت و ضبط مي 

مي  شود. براي ایجاد تغييرات با فشردن یک دکمه

داده وارد  سامانه جمع آوري توان به قسمت تنظيمات

 (.2شد و تغييرات دلخواه را لحاظ کرد )شكل

 
 فلوچارت اجراي برنامه سامانه تحصیل داده"  7شکل"

Fig 7. Run of data acquisition system flowchart 

 

 

زميني کشور بدليل تنوع شرایط عملكرد مزارع سيب

خاک بسيار متغير است. در آب و هوایي و بافت 

مزارع با عملكرد بالا ممكن است سامانه توزین و 

کيسه کن تحت بيش باري قرارگيرد. به منظور تعيين 

  سرعت بهينه نقاله براي جلوگيري از وارد شدن 

باري، آزمون تغيير سرعت نقاله بر زمان پر شدن بيش

کيسه انجام شد. براي انجام آزمون، ماشين سيب 

کن درگوشه مزرعه بدون حرکت رو به جمعزميني 

جلو به تراکتور متصل و روشن شد. نقاله توسط تغيير 

، 111، 21تراکتور با چهار سرعت متفاوت  PTOدور 

دور بر دقيقه راه اندازي شد. سرعت  111و  121

زمان پر شدن هر کيسه نيز و نقاله به کمک دورسنج 
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شدن  توسط کرنومتر ثبت شد. وزن پرشدن هر کيسه

کيلوگرم بود بنابراین جهت انجام آزمون، ميزان  1±31

دقيقه توسط دو کارگر  2کيلوگرم در مدت  11تغذیه 

وارد ماشين شد. هر آزمون تغيير سرعت نقاله با سه 

تكرار انجام شد. نتایج بدست آمده نشان داد در 

شدن کيسه  دور بر دقيقه زمان پر 111سرعت 

سرعت ابراین به عنوان ثانيه بود و بن 31کمترین و 

دور بر  21بهينه نقاله پرزدار انتخاب شد. در سرعت 

دقيقه به علت کاهش سرعت تغذیه محصول به درون 

 161تر و  برابر کيسه، زمان پر شدن کيسه طولاني

دور بر دقيقه به  111و  121هاي ثانيه بود. در سرعت

علت سرعت زیاد نقاله بخشي از محصول تغذیه شده 

شدن زمان پررج ماشين پرت شده در نتيجه به خا

ثانيه  131و  111کيسه افزایش یافته و به ترتيب 

 (.2)شكل بدست آمد 

 

 

 
 نمودار ارتباط سرعت نقاله با زمان پر شدن کیسه"  8شکل"

Fig 8. Relationship elevator speed with sack filling time diagram 

صب بر روي سادگي ساخت و ن مزیت مهم این طرح

 براي سنجشاي هاي محصولات غدهانواع کمباین

آگاهي از باشد. مزرعه ميمحصول عملكرد ميزان 

قادر کشاورز را عملكرد دقيق محصول برداشت شده، 

تر بر نهاده هاي متغير از  اعمال مدیریت دقيقبه 

کند. ميکش ها و نوع بذور و ... کودها، حشرهجمله 

( با فرمول )ماشين طبق  ظرفيت تئوري

 1و سرعت پيشروي  متر 1توجه به عرض کار

-بدست مي هكتار در ساعت 1/1 ،ساعت کيلومتر بر

هكتار  2/3ساعت در روز کار کند  2آید. اگر ماشين 

از طرف دیگر  روز محصول برداشت مي نماید. در

بر طبق اظهار نظر کارشناسان جهاد کشاورزي کشور 

تن در هر  31تا  21زميني  متوسط عملكرد سيب

تن و  31باشد. با در نظر گرفتن عملكرد  هكتار مي

کيلویي، در هر هكتار تقریبا  31کيسه هاي پرشده 

کيسه محصول برداشت مي شود. براي هر  1111

کارگر مورد نياز است. دستمزد  11هكتار حداقل

هزار  11حدود  31سال روزانه هر کارگر نيز در 

باید  ها نيز وخت سر کيسهتومان است براي د

سامانه  . بنابرایناضافي به کارگر پرداختدستمزد 

طراحي شده باعث کاهش هزینه برداشت در حدود 

 مي شود.هزار تومان در هر هكتار   111

 نتیجه گیري:

تنها به دو کارگر نياز داشته و  سامانه طراحي شده

چشمگيري کاهش بطور  را هزینه برداشتزمان و 

قادر به توزین، شمارش کيسه هاي پرشده و دهد مي

-و تعيين عملكرد وزني محصول در هر هكتار مي

توسعه بهينه و دقيق پيشنهاد مي شود براي باشد. 
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Abstract 

The objective of this research was to develop a mechanism for sacking and 

weighing the potato collected by a potato picker machine. This machine comprised 

of a chain driven elevator and a rubber elevator with 12 degree tilt angle and 100 

RPM optimum speed. A pair of trapezoid shape spout and sack holders was 

fabricated for filling sacks. A moving arm conduct flow of crop into contiguous 

sacks alternatively. The arm rotation is controlled by a 12 volt two way dc motor. 

The flip flop of arm is done by two micro switches. Two digital load cells weight 

the sacks and send a signal when the weight of each sack reaches to 30 kg. Data 

logging board consists of a microcontroller, LCD, keypad and electrical circuit. For 

noise deduction due to vibration of machine, a low pass filter was implemented in 

the circuit board of data logging system. Under the load cells, a 3 cm thick rubber 

material was placed to damp the vibration. For protection of data logging board, a 

box was used to cover the circuit and the keypad and LCD were located at the top of 

the box. For sacking and weighing mechanism measurement variation of elevator 

speed test for sack filling time was done. Result shown that in 100 rpm elevator 

speed sack filling time was the lowest. Use of designed system decreased cost of 

harvesting due to collecting the potato filling and sewing the sacks and counting the 

number of sacks for determining the yield in tons per hectare. Designed system 

reduced havesting cost and records yielding crop per hectare in its memory.  

Key words: Weighing System, Yielding Determination, Data Logging System, 

Potato Picker Machine 
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