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Introducéo

Este trabalho tem como principais objetivos o0
desenvolvimento de um protétipo de um veiculo autbnomo
agricola para monitoramento em campo, com pecas
funcionais criadas a partir de uma impressora 3D e um
sistema de aquisicdo de dados, navegacdo, e coleta de
informacdes através de sensores GPS, de distancia via
radio frequéncia e de umidade.

Resultados e Discusséo

O desenvolvimento do protétipo do veiculo, que utilizou a
geometria de Ackerman para a direcdo, pode suportar a
massa dos componentes com bastante segurancga, sendo
seu chassi feito com conexdes de plastico ABS (Acrylonitrile
Butadiene Styrene) por impressdo 3D e com barras de
aluminio 6060 para sua estrutura. A Figura 1 mostra as
dimensdes em milimetros da estrutura do chassi. As pegas
foram produzidas em uma impressora 3D de baixo custo da
empresa Sethi3D AIP A3.
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Figura 1. Dimens®&es do chassi em milimetros.

O sistema motor € composto por dois motores elétricos DC,
duas polias dentadas feitas em na impressora 3D, reducdes
de engrenagens e possui uma bateria de 12 V e 5 A,
mostrado na Figura 2. A inversdo de movimento €é feita a
partir de duas pontes “H”, uma para o movimento pra frente
e para tras e outra para o estergamento. Todo esse sistema
€ coordenado pelo computador de controle (Arduino Mega),
assim como as leituras dos sensores de posi¢do, umidade
e GPS. A aquisicdo de dados em tempo real funciona com
um aplicativo desenvolvido no projeto para smartphones
Android via Bluetooth.

Figura 2. Sistema motor no chassi.
Ao se movimentar, o veiculo segue uma sequéncia de
pontos geogréficos, e durante seu deslocamento obtém
dados de sensores de umidade do solo, transmitindo os
dados através de uma antena de radio frequéncia que |é
esses dados e 0s envia para o Arduino, que por sua vez o
envia para o smartphone via Bluetooth, de maneira a
fornecer os dados, como explicitado na figura 3.

Leitor de RF

Comunicacio externa

Computadorde
controle

Sistema de tragdo
S::s::: g (acionamentodas
Buranea rodas)

Figura 3. Arquitetura do veiculo autbnomo.
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Conclusdes

Conclui-se que é possivel obter um monitoramento de
maneira eficaz e de baixo custo. As pecas em 3D se
mostraram viaveis para aplicacdo, nao apresentando
nenhuma falha durante a operacdo, e em ensaios de
laboratério cada peca suportou cerca de 30kgf de flexao.
Portanto, levando-se em conta que a questdo da economia
de agua é de suma importancia para a agricultura, este
trabalho que permite conhecer melhor as condicbes de
umidade do solo em pontos estratégicos, possibilita um
planejamento  de irrigacdo mais  eficiente e,
consequentemente, poderia abaixar o consumo de agua de
maneira significante.
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