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  1چکیده
براي انجام عملیات مختلف در  هاي گوناگونیرباتهاي اخیر با توسعه علم و فناوري در سال  

و  هارباتدامپروري نیز از این قاعده مستثنی نیست و  بخشزیراند. کشاورزي ساخته شدهبخش 
هاي مساعدي براي توسعه هاي نوین زمینهيفناور. اندبل استفادهقا هاداريدام درتجهیزات خودکار 

خودکار ، تجهیزات یشیردوش هاي خودکارماشینباشند. کارآفرینی در هر بخشی از جمله دامپروري می
ي دارهاي دامکه در واقع رباتهاي خودکار مراقبت از دام سامانهو تغذیه علوفه و تمیزکننده اصطبل 

 دراي نزدیک اند و در آیندهکشورهاي توسعه یافته وارد شده دامپروريشده و به  تولید ،باشند می
توسعه براي  دامداري خودکارهاي ماشین باخواهند شد. لذا آشنایی  استفادهکشور ما نیز  دامپروري

هاي دامپروري ضروري است. در این مقاله انواع ربات بخشهاي نوین در کارآفرینی در زمینه فناوري
هاي تغذیه علوفه به دام، هاي شیردوش، رباترباتدر چهار گروه ها ابل استفاده در دامداريق

ها نیز  بندي شده، اجزاء و نحوه کار آندسته هاي مراقبت از دامهاي تمیزکننده دامداري و ربات ربات
، هارد رباتین زمینه جدید از کاربضمن آشنایی محققین کشور با ا با این هدف کهاست. تشریح شده 

کارگیري  هدر این زمینه و فراهم آوردن امکان تولید و بو کارآفرینی بابی باشد براي تحقیق و توسعه  فتح
  ها در بخش دامپروري کشور.ربات

  

  شی، تغذیه علوفهشیردوکارآفرینی، ، پروريدامرباتیک،  هاي کلیدي:واژه
                                                

    hmasoudi@scu.ac.irمسئول مکاتبه: *
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  مقدمه 
، اهمیت دام و یبراي مواد گوشتی و لبن ایش تقاضاو افز کره زمینبه رشد جمعیت رو  روندامروزه   

که افزایش میزان تولید گوشت و لبنیات رابطه مستقیمی  است. با توجه به این دوچندان کردهدامداري را 
ها از اهمیت خاصی برخوردار مین خوراك در دامداريأبا میزان مصرف خوراك توسط دام دارد، لذا ت

ها به یک معضل یش از حد خوراك و عدم مدیریت آن در دامداريمصرف بدیگر باشد. از طرفی می
یک امر بدیهی و ها دامداريمین خوراك و خوراکدهی در أتبدیل شده است. بنابراین مدیریت ت

مصرف خوراك و بهداشت دام منجر به ایجاد ضرر و زیان در مدیریت صحیح باشد. عدم می ضروري
علوفه  هیخودکار و تغذ يهااستفاده از سامانه د.باشکشور میي ادبه بدنه اقتص ايو ضربهشده دامداري 

 یانیدر مصرف خوراك، کمک شا جوییآن، ضمن صرفه یردهیش زانیدام و م يهایژگیبا توجه به و
کار فراوان  يروین ازمندیو نظافت که ن یردوشیمانند ش گریبه دامدار خواهد کرد. خودکار کردن امور د

 شتریب تیانجام کارها و رعا تیفیک شیزاتواند به افیکار م يرویدر ن ییجورفهضمن ص زیباشند نیم
   دارد. ییبسزا ریثأها منجر شود که در ارتقاء سلامت انسان و دام تيبهداشت در دامدار

 هايدهه در که است هاي اقتصاديبخش از دام امور جمله از آن هايبخش زیر و کشاورزي بخش  
 گرفته قرار کارآفرینان توجه کمتر مورد صنعتی، تولیدات پایه بر شهري مناطق رشد نسبی شتاب با اخیر

). 1395نیا و همکاران، است (حسینی نگرفته قرار شناسایی مورد آن در موجود هايفرصت و
از جمله دامپروري  بخش کشاورزيهاي مساعدي براي توسعه کارآفرینی در هاي نوین زمینه فناوري

هاي خودکار سامانهو ها رباتاز استفاده  هاي اخیر،دههدر  رایانه و الکترونیکم ووسعه علبا تباشند. می
جویی در کار و کارگر و تقاضا براي تولید بیشتر در واحد است. صرفهدر حال گسترش  هادامداريدر 

فت روزافزون ناپذیر نموده است. با پیشر اجتناب هادامداريهاي نوین را در سطح، استفاده از فناوري
و  خودکارانداز دستیابی به ماشینی شدن   ، چشمهاي خودکارسامانهتولید هاي فناوري و کاهش هزینه

 دامداريکه از یک ماشین خودکار یا ربات  طرحیشود. تر میها واقع گرایانهدامداريپیشرفته در 
تواند به است و می متحرکی است که به یک سري تجهیزات مجهز شده ماشینی ثابت یامطرح است 

تغذیه علوفه به دام، تمیزکردن شیردوشی، طور خودکار عملیات مختلف (همچون  ها و به کمک آن
   و غیره) را انجام دهد. هاداريدامفضاي 

هاي خودکار یا منظور تولید ماشین در زمینه اتوماسیون دامداري بهاي گستردهتحقیقات در دنیا   
ها در زمینه شیردوشی . این پژوهش، در حال انجامندا استفاده شوندههایی که در دامداريربات

خودکار، جابجایی کود دامی، تغذیه خودکار علوفه به دام، شناسایی دام، مدیریت دامداري و تعیین 
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وع اخیر شرهاي در سالدر ایران تحقیقات در این زمینه ). EC-PLF, 2015باشند (کیفیت علوفه می
) در پژوهشی با هدف مدیریت دقیق تغذیه علوفه به دام، سامانه 1391روحانی ( مسعودي واند، شده

آخور، مخزن  از اجزائی شاملتغذیه خودکار علوفه به دام را طراحی نمودند. سامانه طراحی شده 
 علوفه، شاسی، حسگر نوري، برد میکروکنترلر، صفحه نمایشگر، سیستم هشداردهنده و منبع تغذیه

در این سامانه از حسگر نوري براي شناسائی دام استفاده شد. بدین صورت که  .تشکیل شده بود
، ورود سر حیوان موردنظر به داخل آخوردر هنگام  د.ینصب گرد آخوردر محل یکعدد حسگر نوري 

به سیگنال لازم و امواج ارسالی از حسگر پس از برخورد به حیوان توسط گیرنده آن دریافت شده 
شد. میکروکنترلر با توجه به برنامه تعریف شده براي آن، ورود حیوان را نه ارسال میمیکروکنترلر ساما

را تعیین نموده و دستورات لازم را براي  خودکار مقدار علوفه موردنیازطور  بهو  تشخیص داده
ظر د. در نتیجه مقدار غذاي موردنیاز براي دام موردننمواندازي موتورهاي دریچه و همزن ارسال می راه

ها را ذخیره نموده و شد. این سامانه سوابق تغذیه علوفه به هر یک از دامبه درون آخور ریخته می
د. استفاده از این سامانه براي ادها در اختیار دامدار قرار میاطلاعات دقیقی را از تغذیه هر یک از دام

ند. شیردهی و باروري دام بهبود ها از سلامت بالایی برخوردار شوشود که داممدیریت تغذیه، باعث می
طراحی،  پژوهش خود بهدر ) 1391کیانمهر و همکاران ( یافته و راندمان تغذیه و بازدهی بالاتر رود.

که امکان زندگی اجتماعی و تغذیه انفرادي را به  ند،هوشمند پرداخت یساخت و ارزیابی دستگاه
ها قابل روي آخورهاي موجود در گاوداريد. این دستگاه بر ونمصورت توام براي گاوها فراهم می

 .دهدخور و استفاده از خوراك را فقط به گاو از قبل تعیین شده میآدسترسی به نصب است که اجازه 
براي هر گاو گردنبندي در نظر گرفته شد که حاوي برچسب الکترونیکی اوست، این  بدین منظور

کنند. با مراجعه گاو، استفاده می RFID نولوژيمنظور شناساندن گاو به دستگاه از تک ها بهبرچسب
و در صورت مجاز قرائت شده خوان دستگاه شناسه موجود در برچسب الکترونیکی توسط کارت

کند. نتایج ارزیابی عملکرد این ده میافي پایین رفته و گاو از آخور استمانع با یک حرکت عمود ،بودن
دهند و فقط درصد وظیفه خود را انجام می 100دمان ن با رانآدستگاه نشان داد که کلیه قطعات 

نسبت به  هاهاي تحقیق نشان داد که گاو. یافتهشتدرصد دا 50ن دستگاه عملکرد حدود خوان ای کارت
درصد از گاوها به  40د و تنها نترسپایین آمدن مانع حالت دفاعی به خود گرفته و از دستگاه می

  .کنندخوراك مراجعه می
ها و بیان اجزاء اصلی و نحوه هاي قابل استفاده در دامدارين مقاله معرفی انواع رباتهدف از ای  

ها در بخش ها است تا ضمن آشنایی محققین کشور با این زمینه جدید از کاربرد ربات کار آن
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امکان این زمینه جدید و فراهم آوردن در و کارآفرینی فتح بابی باشد براي تحقیق و توسعه  کشاورزي
  ها در بخش دامپروري کشور.کارگیري ربات هولید و بت

 
  هامواد و روش

قادر به ریزي قبلی و با برنامههاي کاملاً خودکاري هستند که بدون مداخله انسان سیستم هاربات  
را  هادامداريدر ي مورد استفاده هارباتباشند. می هادامداريانجام تمامی عملیات موردنیاز در 

  بندي نمود: چهار گروه اصلی زیر دستهتوان در  می
 1هاي شیردوشربات .1
  2چی سیارنظافتهاي ربات .2
  3علوفه هاي تغذیهربات .3
 4داماز هاي مراقبت ربات .4
  

بندي  هاي ثابت و متحرك تقسیمربات طور کلی به دو دسته هاي شیردوش بهربات :هاي شیردوشربات
هاي متحرك ها در این است که ربات و تنها تفاوت آنها یکسان است کارکرد این ربات شوند. نحوهمی

آوري شیر مخزن جمعگیرند و شوند مورد استفاده قرار میهایی که به شیوه باز مدیریت میدر دامپروري
 1شکل رود. هاي ثابت این مخزن جزئی از دستگاه به شمار میولی در ربات ،باشدجدا می رباتاز 

   .)Lely, 2010; Hokofarmgroup, 2016( دهدرا نشان میثابت دوش هاي شیر از ربات ییاهنمونه
  

    
  .هاي شیردوشی از رباتیاهنمونه -1شکل 

                                                
1- Robotic milking systems 
2- Mobile barn cleaners 
3- Feeder robots 
4- Animal care equipments 
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براي دوشیدن شیر به چهار جزئی در یک ماشین شیردوش طور کلی  به هاي شیردوش:اجزاء ربات
 آوري شیر نیاز است، لاینرها و مخزن جمعساز)(نبض اساسی شامل پمپ تولیدکننده خلأ، پولساتور

 اجزاء ،بردن کیفیت کار دستگاه و شیردوشی بهترهاي شیردوش براي بالاما در ربات. ا)1379، پیشکار(
  ):Lely, 2010( اند زیر اضافه شده

 هاي ضدعفونی کنندهسامانه  
 سامانه نصب خودکار لاینرها  
  سامانهRFID  
 سامانه کنترل کیفیت شیر  
 هاي تمیزکننده پستانبرس  
 ک میان گذر شیرتان  

اخته نشود. پس از ششناسایی می RFIDتوسط سامانه  شدشیردوش  رباتهنگامی که گاو وارد   
شود.  ر ربات ریخته میوشود و در آخمورد نیاز آن محاسبه می مقدار جیره ،شدن گاو توسط این سامانه

اهاي گاو تعیین سپس، توسط حسگرهاي وزنی که زیر محل قرارگیري گاو قرار دارند، موقعیت پ
محل قرارگیري بازوي شیردوشی در زیر گاو  . این مختصات تعیین کنندهراست) -2 (شکل شود می
  . )چپ -2 (شکل نصب خودکار لاینرها روي آن قرار دارد سامانهباشد، که لاینرها و می
  

    
  .یردوشیبازوهاي شهاي گاو در ربات شیردوش براي نصب نحوه تعیین موقعیت پستان -2 شکل

  
هاي آن توسط دو برس که در خلاف جهت پس از قرار گرفتن بازوي شیردوش در زیر گاو، پستان  

ها باعث بر تمیزکردن پستان ها علاوه). این برسراست -3 شوند (شکلچرخند، تمیز میهم می
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شوند. نصب می ها، لاینرهاشدن پستان شوند. پس از تمیزها و بهتر جریان یافتن شیر میتحریک پستان
 -3 (شکل شوداستفاده می ،که روي بازوي شیردوشی قرار دارند براي نصب لاینرها از چند عدد لیزر

کنند و ). این لیزرها از طریق تابش نور و دریافت بازتاب آن موقعیت نوك پستان را محاسبه میوسط
وسط موتورهاي الکتریکی یا ت بازوي شیردوشی. دهندبه دنبال آن فرمان نصب لاینر موردنظر را می

و  استهاي بسیار کوچکی داراي حرکت واحداین  ).چپ -3 (شکلآید در میهیدرولیکی به حرکت 
که مقدار شیر خروجی از هر لاینر  تواند تا پایان زمان شیردوشی در زیر گاو باقی بماند. پس از اینمی

هاي گاو جدا شود و لاینرها از پستانکلیتر بر دقیقه رسید، فرمان قطع خلأ صادر می 2/0به حدود 
پایان زمان شیردوشی، مدت زمان شیردوشی، رنگ شیر، وزن شیر و  و ها، آغازاین ربات در گردند. می

گیري شده، شوند. در صورت نامطلوب بودن پارامترهاي اندازهگیري میگاو اندازههر دماي شیر براي 
  .نظر را در مخزنی به جزء مخزن اصلی ذخیره کنددوراین سامانه قابلیت این را دارد که شیر م

  

      
  هاي شیردوشدر رباتو بازوي شیردوشی (چپ) ) وسطلاینرها ( ، نحوه نصب)راستهاي تمیزکننده پستان (برس - 3 شکل

  
ضدعفونی  ضدعفونی کننده شامل سامانهدوش داراي سه رهاي شیربات هاي ضدعفونی کننده:سامانه

مطابق  باشند.ضدعفونی کننده لاینرها میهاي تمیزکننده پستان و ضدعفونی کننده برس کننده پستان،
راست سامانه ضدعفونی کننده پستان، داراي یک اقشانک است که در انتهاي بازوي شیردوشی  - 4شکل 

ضدعفونی  نصب شده است. توسط این سامانه پس از اتمام شیردوشی و جداشدن لاینرها، مقداري ماده
ضدعفونی کننده  سامانهدر شود. هاي گاو پاشیده مینده توسط فشار هوا از افشانک ذکر شده به پستانکن

افشانک بر  کیکننده توسط فشار هوا از  یضدعفون ماده زین وسط) -4 (شکل هاي تمیزکننده پستانبرس
 نیکار در ح نیگردد. ا یها م کردن آن یشود و باعث شست و شو و ضدعفونیم دهپاشی هابرس يرو
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گاو جدا شدند در  يهااز پستانک یردوشیش انیدر پا نرهایلا که نی. پس از اردگییصورت م یردوشیش
شود. در یپخش م نرهایلا يمحل بخار آب با فشار بر رو نی. از ارندیگیاز دستگاه قرار م یمحل خاص

کننده  یسامانه ضدعفون نی. اچپ) -4 شود (شکلیها ميرفتن باکتر نیبخار باعث از ب يگرما جهینت
  ).Lely, 2010( بردیم نیرا از ب هايدرصد از باکتر 99حدود  نرهایلا
  

(وسط) و هاي تمیزکننده پستان ضدعفونی کننده برس سامانه ،ضدعفونی کننده پستان (راست) سامانه -4 شکل
  .هاي شیردوش(چپ) در ربات ضدعفونی کننده لاینرها سامانه

  
در  دارگاوها ضروري است و یک دام سلامتی براي عملکرد بهینه همه :چی سیارنظافتهاي ربات

آوري طور مناسب رعایت کند. جمع د که بهداشت را بهباشهایش  تواند مدعی سلامت دامصورتی می
ن هاي مدرداريشود. این کار در داماي انجام میرهصورت مداوم یا دو ها بهداريفضولات دام در دام

. براي )راست -5پذیر است (شکل  امکانسیار  خودکارهاي تمام صورت مداوم و با کمک ربات به
یک تسمه نقاله در کف دامداري براي انتقال ابتدا  ، لازم استسیار ي نظافتچیهاربات کارگیري هب

 افتچینظ هايربات تشکیل دهندهاصلی اجزاي  آوري شده توسط ربات تعبیه نمود.کودهاي دامی جمع
  :عبارتند ازسیار 

  موتورهاي الکتریکی .1
  مخزن آب .2
  تمیزکننده صفحه .3
  هاافشانک .4
  حلقه محافظ .5
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 کنند به حرکت درتوسط دو موتور الکتریکی که نیروي خود را از باتري تأمین میها رباتاین      
ر د دامداريبا کف  چپ) - 5 (شکل نصب شده است رباتتمیزکننده که در جلوي  . صفحهآیندمی

باشد. در جلوي این صفحه دو عدد تماس است. عرض کار این ربات برابر با طول این صفحه می
شود که کودهاي خشک شده افشانک براي پاشیدن آب در نظر گرفته شده است. پاشش آب باعث می

حذف کودها بدن صورت است که ضمن حرکت رو به  تر حذف شوند. طریقهنرم گردند و راحت
شود که فضولات باعث می ردهد. این کات را به جلو حرکت میتمیزکننده فضولا فحه، صرباتجلوي 

 به بیرون انتقال یابنددر کف دامداري شده  تعبیهها پایین بیفتند و توسط تسمه نقاله از لابه لاي شکاف
)Lely, 2010.(  
  

    
  .لقه محافظ (چپ)ها و حتمیزکننده، افشانک (راست) و صفحهسیار  نظافتچیربات  -5 شکل

  
ریزي کرد که  اي برنامه را به گونه ها توان آند و مینریزي دار قابلیت برنامهسیار  هاي نظافتچیربات  

 دننبعضی از مسیرها را بیشتر از سایر مسیرها تمیز کدر مسیرهاي مشخص شده حرکت نماید و یا 
د. این حسگر فاصله نکناستفاده می یفراصوت هايبراي مسیریابی از حسگر هارباتاین نوع . )6(شکل 

اي که در علت چرخش و شکل حلقه به دارد.را ثابت نگه می دامداريبا دیوار  شده بین ربات تعیین
کلش و یا سایر مواد خارجی مسدود  نصب شده است، جلوي ربات توسط کاه و رباتجلوي این 

که ربات با یک  کند یعنی به محض اینعنوان یک سپر ایمنی عمل می شود. این حلقه همچنین بهنمی
  کند.فرمان توقف و تغییر مسیر را صادر می نمود،جسم خارجی برخورد 
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  .در درون دامداريسیار مسیر حرکت ربات نظافتچی  -6شکل 

  
باید دو ایستگاه شارژ در نظر  7، مطابق شکل کننداستفاده می ي سیارهاهایی که از رباتداريدام  

که ربات به  زمانیایستگاه براي شارژ باتري و یک ایستگاه براي پرکردن مخزن آب. یک  ،بگیرند
هاي مشخص در روي ربات، تماس برقرار هاي برق با قسمترسد سوکتایستگاه شارژ برق می

ریزي شده قرار  شود. پس از شارژ شدن باتري، ربات دوباره در مسیر برنامهکنند و ربات متوقف می می
نظر،  باشد. پس از رسیدن ربات به ایستگاه موردیستگاه شارژ آب شامل یک شیر یکطرفه میگیرد. امی

ها  موقعیت این ایستگاهشود. شوند و مخزن آب ربات پر میات و ایستگاه شارژ به هم متصل میشیر رب
آغازي  قطهعنوان ن توان بهها میربات باشد. از این ایستگاهریزي شده براي  باید در مسیرهاي برنامه

  ).Lely, 2010( براي هر دور گردش استفاده کرد
  

    
  .هاي سیاربراي ربات آب (چپ)تغذیه هاي شارژ باتري (راست) و ایستگاه -7 شکل
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  :علوفه هاي تغذیهربات
   نمود:بندي سه دسته زیر تقسیم در توانرا میتغذیه علوفه به دام  هايربات

  ثابتعلوفه  هاي تغذیهربات -1
  متحرك علوفه هاي تغذیهربات -2
  1علوفهل دهنده هاي هربات -3
  

صورت انفرادي به هر دام استفاده  هبراي تغذیه علوفه بها : این رباتثابتعلوفه هاي تغذیه ربات
براي  چرخبیاز نوع ). 8 (شکل شوندبندي میتقسیم چرخدارو  چرخبی به دو دستهشوند و  می

هایی که به شیوه براي دامداري چرخدارع انوااز که  شود در حالیده میاستفا سرپوشیدههاي دامداري
 باشندبه شرح زیر می هااین ربات تشکیل دهندهاصلی شود. اجزاي استفاده می ،شوندباز مدیریت می

)Lely, 2010:(  
  آخور -2  مخزن علوفه  -1
  براي تشخیص دام RFIDسامانه  -4  توزیع کننده -3
    محافظ دروازه -5

    
  .(چپ) چرخدار(راست) و  چرخبیاز نوع  ثابتربات تغذیه خودکار علوفه  -8 شکل

  
که در بالاي آن قرار دارد توسط یک تسمه نفاله، یک ماشین یا توسط یک  رباتنوع مخزن این  

ر ربات، از طریق سامانه وشود. پس از ورود گاو به این ربات و نزدیک شدن سر آن به آخکارگر پر می

                                                
1- Feed pusher robot 
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RFID سپس با توجه به اطلاعات ثبت شده براي . دهد که کدام گاو وارد شده استتشخیص می ربات
این گاو (مثل: میزان شیردهی، آبستن بودن یا نبودن و میزان علوفه مصرف شده در طول روز توسط 

علوفه توزیع  واحدکند. پس از این محاسبات میتعیین ...) ربات مقدار غذاي موردنیاز را  این گاو و
گیري غذاي شود. براي اندازهر ربات ریخته میوشود و مقدار غذاي محاسبه شده در آخت فعال میبار

رهاي گکه مخزن را به حس توان از دبی خروجی علوفه از مخزن استفاده کرد و یا اینریخته شده می
مقدار غذاي وزنی مجهز نمود و با توجه به اختلاف وزن مخزن قبل از ریختن و بعد از ریختن علوفه، 

یک همزن براي جلوگیري از پل زدن مواد در  بهها د. اکثر این رباتنموریخته شده را محاسبه 
ها داراي یک حسگر اند. اما بعضی از مدلباشد، مجهز شدهخروجی مخزن علوفه که به شکل قیف می

ر موجود نباشد وآخ کند و اگر غذایی درگیري میر را اندازهوباشند که مقدار غذاي موجود در آخمی
اند براي که مخزن علوفه خالی است یا مواد در خروجی آن پل زده بر این این حسگر یک هشدار مبنی

از بعضی از فرستد. با توجه به این هشدار مدیر دامپروري باید مشکل را رفع کند. مدیر دامپروري می
به دام استفاده کرد. مطابق شکل  از علوفهتوان براي تغذیه چهار نوع مختلف ها، میهاي این رباتنمونه

د. وجود این دروازه محافظ رقابت بین گاوها ندار محافظ یک دروازه ،هابعضی از این رباتراست  -8
دهی ربات شد  خوراك طور کامل وارد محفظه دهد. زمانی که گاو بهرا در اطراف ربات کاهش می

باشد که یک کند. این دروازه مجهز به یک حسگر میدروازه شروع به پایین آمدن (بسته شدن) می
  کند.  میجلوگیري کند و از برخورد آن با گاو فاصله مناسب با گاو را حفظ می

شوند و یدام استفاده م براي تغذیه همزمان علوفه به چندها این ربات :متحرك علوفه تغذیه هايربات
در دو گروه این نوع ربات  د.نشومی گرفتهکار  به ،باشندهایی که داراي راهروي تغذیه میداريدر دام

اجزاء اصلی تشکیل دهنده  دهد.را نشان میها  آنی از یاه نمونه 9شکل سیار و سقفی وجود دارند که 
  ):Lely, 2010; Pellon, 2016( عبارتند ازها این ربات

                                مخزن علوفه  -1
  علوفه کنندهتوزیع -2
  دامنه چرخان -3
 حسگرها       -4
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  .(راست) و سقفی (چپ) سیار علوفه تغذیههاي ربات -9شکل 

  
آن توسط یک هلیس که در مخزن قرار دارد با هم مخلوط  مواد موجود در ،پس از پر شدن مخزن  
متري تبدیل کند. پس از خرد و سانتی 10هاي ها را به اندازهر است علوفهشوند. این هلیس قادمی

کند. این ربات نیز بات به طرف راهروي تغذیه حرکت میمخلوط شدن مواد موجود در مخزن، ر
د. بنابراین تمام کنی استفاده میصوتفراهاي حسگربراي مسیریابی از نظافتچی  يهاهمانند ربات

این ربات ذخیره گردند. پس از ورود  باید از قبل در حافظه ،کندمیها عبور  آن مسیرهایی که ربات از
قرار  حیواناتدر اختیار علوفه کننده توزیعواحد مواد موجود در مخزن توسط  ،به راهروي تغذیهربات 

ریخته شده در این راهرو با توجه به سرعت پیشروي و دبی خروجی مواد از  علوفهگیرند. مقدار می
کننده یک حسگر تعیین ارتفاع علوفه تعبیه شده شود. در جلوي توزیعگیري میاندازهعلوفه کننده وزیعت

گیرد که آیا محلی که در حال عبور از است. ربات با کمک اطلاعات دریافتی از این حسگر تصمیم می
اي ربات باشد توسط . اگر علوفه کمتر از حد تعریف شده برخیرآن است نیاز به علوفه بیشتر دارد یا 

در آخر علوفه ریخته شده توسط مخروط چرخان  شود.فرمان توزیع علوفه صادر می ،سامانهافزار  نرم
که به  باشدمینیز مجهز به یک سپر ایمنی علوفه سیار ربات تغذیه  شود.هل داده می آخوربه طرف 

  کند.را صادر میمحض برخورد ربات با یک جسم خارجی فرمان توقف و تغیر مسیر ربات 
 .)10(شکل  اشاره کرد ها مخزن علوفه آن خودکارتوان به پرشدن می هاهاي این رباتاز ویژگی  

ربات به انبار علوفه، از طریق یک حسگر که در ورودي انبار نصب شده است، ورود  پس از وارد شدن
موردنیاز توسط یک  علوفه ،شود. پس از قرارگیري ربات در محل موردنظرربات تشخیص داده می
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کننده دیگر نیز بر این در انبار علوفه دو توزیع شود. علاوهجرثقیل چنگالی به داخل مخزن ریخته می
  اند.براي اضافه کردن کنسانتره و مواد معدنی به مخزن علوفه در نظر گرفته شده

  

  
  .علوفه سیارتغذیه  رباتخودکار مخزن شدن انبار علوفه و پر -10 شکل

  
کند، حرکات پوزه آن باعث هل دادن علوفه که دام از علوفه استفاده می زمانی :علوفه ل دهندهربات ه

اي لازم است تا دوباره این علوفه را به طرف گاوها هل دهد. شود. بنابراین وسیلهبه سمت بیرون می
این ربات نیز  راست). -11(شکل  دشوهل دهنده علوفه استفاده میسیار براي این منظور از ربات 

از . شوداستفاده می ،روي تغذیه هستندههایی که داراي راداريدام در علوفه سیارهمانند ربات تغذیه 
از محافظ اشاره کرد.  توان به دامنه مخروطی چرخان و حلقهاین ربات می دهنده اجزاي اصلی تشکیل

کند اي را براي دام توزیع نمین است که این ربات علوفههاي مهم این ربات با دو ربات دیگر ایتفاوت
علوفه را براي استفاده بهتر دام به مخروطی چرخان آن  دامنهفقط ضمن حرکت رو به جلوي ربات، و 

باشد و توسط دو الکتروموتور به ل دهنده داراي سه چرخ میربات ه دهد.ل میتغذیه ه آخورطرف 
گیرد. و ژیروسکوپ صورت می یفراصوت هايین ربات به کمک حسگر. مسیریابی اآیدمی حرکت در

 (شکل در قسمت بالاي این ربات یک حلقه نصب شده است که از سه نقطه با ربات در ارتباط است
شود و که ربات با دیوار یا جسم دیگري برخورد کند توسط این حلقه حس می در صورتی چپ). -11

  ).Lely, 2010( دهدسپس تغییر مسیر می بنابراین ربات ابتدا متوقف شده و
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  .ربات هل دهنده علوفه (راست) و حلقه محافظ آن (چپ) -11شکل 

  
تغذیه هل  آخورصورت پویا به طرف  توانند علوفه را بهمی دهنده علوفهي هلهابعضی از ربات  
توسط نوارهاي  و دنشوحسگر نصب می چند رباتهاي روي چرخ کار. براي این )12 (شکل دهند

 ،با توجه به اطلاعات دریافتی از حسگرها .کنندتعیین می آخوراي معین از نقاطی را در فاصلهفلزي، 
همچنین بعضی از  شود.گیري می اي که باید هل داده شود اندازهمقدار علوفه کنار ربات و فاصله

واند نوارهاي فلزي را که در ت باشند. این حسگر میها داراي یک حسگر خاص در زیر ربات می ربات
ریزي شده را تواند متوجه شود که آیا مسیر برنامهتشخیص دهد و ربات می ،اند انتهاي مسیر نصب شده

  باشد.می نظافتچی هايدرست طی کرده است یا خیر. نحوه شارژ شدن این ربات نیز همانند ربات
  

  
  .صورت پویا توسط ربات هل دادن علوفه به -12 شکل
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اشاره کرد.  1دام هاي تمیزکنندهتوان به برسهاي مراقبت از دام میاز ربات دام: هاي مراقبت ازربات
هاي شود. برستردید راحتی، شادابی و سلامتی گاو باعث افزایش باروري و سود بیشتر میبی

 ،بر این لاوهع. گردندمی گاوها از گرد و خاك و خارش دام باعث احساس راحتی و رهایی تمیزکننده
 شوند که نتیجهباشند و باعث درخشندگی موهاي گاو میهاي تمیزکننده محرك جریان خون میبرس

این دهد. هاي تمیزکننده دام را نشان میاي از برس نمونه 13شکل  باشد.یک گله آرام میاین کارها 
او با برس تماس برقرار که گ از یک موتور الکتریکی، برس و حسگر تشکیل شده است. زمانی هابرس

حسگر جهت حرکت را تشخیص داده و فرمان چرخش ، کندکند و آن را به یک سمت منحرف میمی
شود که کند. این چرخش در جهت عکس باعث میالکتروموتور و برس را در جهت عکس صادر می

قادر به  دست آورد. برس داراي موهایی با ضخامت متفاوت است و گاو احساس راحتی بیشتري به
را از  شود که برس دیرتر شکل اصلی خودباشد و این ویژگی سبب میچرخیدن در هر دو جهت می

توان آن را به راحتی روي یک ستون یا در باشد و میاین نوع برس یک قطعه واحد می دست بدهد.
 ).Lely, 2010( مقابل یک دیوار نصب کرد

  

  
  

  .آن لکردعمنحوه برس تمیزکننده دام و  -13 شکل
  

  هاگیري و پیشنهادنتیجه
هاي صنعتی و تولیدي رو به گسترش است و علم رباتیک نیز به امروزه اتوماسیون در تمامی بخش     

با توجه به ضرورت افزایش کمیت و اتوماسیون توسعه فراوانی یافته است.  از ايزیرمجموعهعنوان 

                                                
1- Cow brush 
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سمت دامداري مکانیزه و خودکار بیش از پیش نیاز به حرکت به کیفیت تولیدات دامی در کشور، 
 دامپروريهاي مختلف در بخش هاي گوناگونی براي عملیاتهاي اخیر رباتدر سال شود.احساس می

از شدت کارهاي سخت،  دامپروريها در بخش کارگیري این ربات هاند. با بطراحی و ساخته شده
هاي این بخش به مراتب افزوده خواهد فرآورده طاقت فرسا و طولانی کاسته شده و بر کیفیت و کمیت

  :توان به موارد زیر اشاره کردمیها در دامداريها از مزایاي به کارگیري رباتشد. 
 يبر اساس ساختار اقتصاد يدهد که در هر کشوریآمار نشان م :کاهش نیروي کارگري موردنیاز -1

 ،یبا وقوع انقلاب صنعت گرید يد. از سونقش و سهم دار ییزااشتغال در يآن کشور بخش کشاورز
شده  داج يکار صنعت و خدمات از بخش کشاورز يرویعنوان ن به ياز اشتغال بخش کشاورز یبخش

سهم اشتغال  نیانگیکه م دهد ینشان م یبانک جهان اطلاعاتزمان داشته است.  یدر ط یو روند نزول
 6/37به رقم میلادي  2002تا  2000 هايسال درصد در دوره 9/47جهان از رقم  يبخش کشاورز
 3/10سال در حدود  10در طول  یعنیاست،  دهیرس میلادي 2012تا  2010 هايسال درصد در دوره

سهم بخش  ،1جدول بق اطم زین رانیا يرابکم شده است.  يدرصد سهم اشتغال بخش کشاورز
درصد  23 ،1370د در سال درص 5/24، به 1365سال  درصد در 29 از اشتغال کشور از رقم يکشاورز

. )1393(پاسبان،  استرسیده  1390درصد در سال  6/18و  1385 الدرصد در س 18 ،1375در سال 
ها جاي انسان هها بجایگزین مناسبی براي انجام کارها در دامداريها هاي خودکار و رباتسامانه

در بخش کشاورزي و دامداري را توان تبعات کاهش نیروي کار میها  باشند و با استفاده از آن می
  جبران نمود.

هاي دام و طیور در یک واحد وع و گسترش بیماريیش :و انسان افزایش بهداشت و سلامت دام -2
تواند از طریق کارگران ها و تحمیل ضررهاي مالی فراوان به دامدار میضمن آلوده نمودن دام داري،دام

که بسیاري از مواقع، شیوع یک بیماري در  ضمن اینشود. نیز منتقل  هاشاغل در دامداري به انسان
باشد. با دلیل عدم رعایت کافی مسائل بهداشتی در آن دامداري توسط کارگران شاغل می دامداري به

ها را با انجام به موقع توان هم نظافت و بهداشت دامداريهاي خودکار میها و سیستمجایگزینی ربات
  ها را کاهش داد.هاي دام و طیور به انساناد و هم احتمال انتقال بیماريارتقاء د ي بهداشتیکارها

ها با توجه از دام کیهر  ازین علوفه مورد زانینوع و م که نیبا توجه به ا :دامعلوفه به تغذیه بهینه  -3
 زین ینیکار از دقت پائ یبر سخت علوفه علاوه یدست هیآن متفاوت است، تغذ یردهیبه سن و مرحله ش
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دامدار مقرون به  يبرا ياز لحاظ اقتصاد دیبا زیدام ن هیموضوعات، تغذ نیبرخوردار است. در کنار ا
و  هیهاي تغذنهی) هزیصنعت ایو  ی(خواه سنت يواحد دامدار کی حیصح تیری. در مدشدصرفه با

ابل قبول و ق حیصح تیریمحصولات آن تناسب داشته باشد. عدم مد دیبا میزان تول دینگهداري دام، با
در مجموعه مربوطه و ضربه به بدنه اقتصاد کشور  انیضرر و ز جادیدر مصرف خوراك منجر به ا

 يعلوفه به دام، امروزه حرکت به سمت کشاورز هیتغذ يها. با توجه به وجود انواع سامانهدشو یم
 ير صنعت دامپرورد يضرور يازهایعلوفه به دام از ن هیتغذ خودکار يهاو استفاده از سامانه زهیمکان

 یکه قادر باشند با توجه به نوع و سن دام، نوع و مقدار مناسب یزاتیها و تجهسامانه .دیآیبه حساب م
 لیتوانند در تسهیبرخوردارند و م یخاص تیکنند، از اهم هیطور خودکار به دام تغذ هاز علوفه را ب

و  (مسعودي ثر باشندؤم اریبس يدامپرور يواحدها يوربهره شیها و افزاعلوفه مناسب به دام هیتغذ
   ).1391 ،روحانی

 يهانیماش يهايو فناور یدر علوم مهندس ریاخ يهاشرفتیپافزایش دقت در انجام کارها:  -4
با دقت بالا سوق  زهیبالا به حالت مکان اسیدر مق زهیمحصولات را از حالت مکان دیتول دامپروري،

 هیبر پا دیتول دیرا به سمت دوره جد دامپروريمحصولات  دیتول ،هاهانیدهد. استفاده گسترده از را یم
کنند تا یطور خلاقانه کار م به ینیماش يهايفناور يو مهندسان بر رو نیبرد. محققیمپیش اطلاعات 

ها که به انسان ندینما جادیا هیهوشمند پا يهايو فناور دهیموجود را بهبود بخشدامپروري  يهانیماش
  .ندیاجرا نما ا دقت و کیفیت بالاتريرا ب هاکارهاي دامداريد تا کمک کنن

برخوردار است و  ییبالا اریبس سکیاز ر دامداريدر بخش  يگذارهیسرما :روري و سود بیشتبهره -5
هاي جهانی سود در اکثر مواقع از کنترل او خارج است، زیرا تقاضاي بازار یا قیمت دامداردرآمد یک 
 دکنندهیبخش سودآور نباشد، تول کیدر  دیتول که یند. تا زماننکرا تعیین می ات دامیتولیدحاصل از 

 داتیمنظور تقویت درآمدهاي موجود، تول در آن بخش نخواهد داشت. به يگذارهیماکار و سر به یرقبت
در اند تومیها و تجهیزات خودکار کارگیري ربات هبباشد.  شتریب یبایستی همراه با بازده هادامداري

  را افزایش دهد. يگذارهیطور چشمگیري سود سرما ها را حذف کرده و بهانیزبلند مدت 
هـاي خودکـار در   هـا و سـامانه  توان بـه اسـتفاده گسـترده از ربـات    می ي فراوانبا وجود این مزایا  

هـایی ارزان  هاي کشور در آینده امیدوار بود. البته تحقق این امر منوط به طراحی و تولید رباتدامداري
هاي موردنظر ها حرکت نموده و کارو با قابلیت بالا است که بتوانند در فضاهاي نسبتاً پیچیده دامداري
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ها  کارگیري درست آن هانجام دهند. از سوي دیگر آموزش دامداران براي آشنایی با این تجهیزات و ب را
اسـتفاده در بخـش    بـراي  هاربات خودکار و زاتیتجه دیو تول یطراح. ها ضروري استدر دامپروري

هـاي اخیـر   در سـال  اسـت. ایـن بخـش   در  ینیتوسـعه کـارآفر   يبـرا  يمساعد اریبس نهیزم دامپروري
و  انـد هاي دامپروري فعال شـده هاي خودکار و رباتالمللی در زمینه تولید ماشین هاي معتبر بین شرکت

ند. با توجـه بـه فنـاوري    انمودهره شد به بازار ارائه اشاها بدانها را که در این مقاله هایی از رباتنمونه
ها نیازمند نیروي کار متخصـص و   بالایی که در ساخت این تجهیزات خودکار موردنیاز است، تولید آن

تواند سـود سرشـاري را نصـیب    التحصیلان دانشگاهی می ماهر است که ضمن ایجاد اشتغال براي فارغ
  نماید. گان و کشور کننده تولید
 ،یهـایی در زمینـه طراح ـ  به دنبال اجراي پروژه زین مانپژوهشگران کشورشود پیشنهاد میدر پایان   

کـه   . تا اینندکشور باش يها در بخش دامپرورهاي هدایت خودکار و رباتساخت و استفاده از سیستم
ماسـیون را بـه   هاي انجام شده در این زمینـه بتـوان راه اتو  اي نزدیک با عملی ساختن پژوهشدر آینده

قبل از تسخیر  ضروري است نیهمچند. مند شو از مزایاي فراوان آن بهره هکشور باز نمود يهايدامدار
 هـاي ربـات  یداخل ـ هـاي و سـاخت نمونـه   یطراحهاي خارجی، بازار داخلی توسط تولیدات شرکت

از طرفـی  . ردیرار گق تیدر اولوهاي تولیدکننده داخلی و شرکت نانیکارآفر، نیتوسط محقق يدامپرور
   شود. جیترواز سوي نهادهاي متولی  هادامپروري درهاي خودکار و سامانه هاربات يریکارگ هب دیگر
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Abstract 1 
 By development of science and technology in recent years a variety of robots 
have been made to perform various operations in agriculture. Animal husbandry 
industry is no exception from this rule, and some robots and automatic equipments 
are going to be used in this sector. New technologies are favorable issues for 
development of entrepreneurship in every section including animal husbandary. 
Automatic milking machines, feeding and barn cleaning equipments, and automatic 
systems for animal care- that can be named as animal husbandry robots- have been 
produced and are entered to animal husbandries in developed countries. These 
automatic machines will be used in Iran animal husbandries soon. So, knowing the 
animal farms automatic machines is essencial for entrepreneurship development in 
the field of new technologies in animal husbandry section. In this paper, the robots 
that can be used in animal husbandries have been classified in four groups, 
including milking, feeding, barn cleaning and animal care robots. Also, 
components and working method of them have been described. The aim is, while 
helping the researchers to be familiar with this new field of robots application, to 
open new ways for R&D and entrepreneurship in this field and result to production 
and using robots in the animal husbandry section of Iran. 
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