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Resumo

Nas ultimas décadas a automacado agroindustrial tornou-se importante ferramenta para a
melhoria de processos nas mais diversas areas da engenharia. Os manipuladores robéticos sao
pecas fundamentais para implementacdo de sistemas automatizados, e estdo presentes em
inimeras configuracdes, para diversas modalidades de atuacéo. Neste trabalho, foi desenvolvido
um manipulador robdtico com trés graus de liberdade do tipo esférico, acoplado a uma
plataforma moével autbnoma, cuja aplicagdo é entender os mais diversos ambientes agricolas,
como lavouras de hortalicas, para projetar sistemas de irrigagdo. Primeiramente, construiu-se um
ambiente de cultura baseado em uma lavoura de pequeno porte e coletou-se informacgdes uteis
através do sensoriamento. Em seguida, desenvolveu-se e construiu-se 0 manipulador robético
de modo a atender as exigéncias do ambiente de cultura. Posteriormente, realizou-se a
comunicagao sem fio entre ambiente e robd, e testou o pleno funcionamento do sistema. Como
ferramentas para desenvolvimento do manipulador, utilizou-se o Software Matlab e sua toolbox
destinada a manipuladores robéticos, e o algoritmo de geragéao de rotas P.R.M. A programacéo
de atuacao do manipulador foi realizada através do micro controlador Arduino e seu ambiente de
programacéo.
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