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Resumo

Nas ultimas décadas, a demanda de alimentos vem crescendo cada vez mais, devido ao grande
aumento demografico mundial. Com isso, fica clara a necessidade do aumento da produtividade
de alimentos e da otimizacdo dos processos agricolas. Os robds moéveis sdo uma o6tima
ferramenta para otimizar esses processos e automatiza-los e, por isso, estdo cada vez mais
presentes na agricultura. Neste trabalho, foi construido um robé movel equipado com um
microcontrolador Arduino UNO, que se desloca em um ambiente de cultura genérico de maneira
autbnoma, com finalidades que serdo definidas posteriormente, em funcdo do ambiente de
cultura onde a plataforma mével sera utilizada. Inicialmente, a metodologia do trabalho teve
como base, a constru¢do de uma plataforma mével e a realizagéo de alguns testes a fim de obter
dados de velocidade da mesma. Posteriormente, foi projetado e construido um ambiente de
cultura genérico, onde foram instalados nove sensores de umidade. No software Matlab, foi
realizada toda a programacao do sistema, de maneira que, quando necessario que o robd se
desloque até um sensor que identificou umidade baixa, o algoritmo PRM (Mapa de Rotas
Probabilistico) gera o melhor caminho até este sensor e, com os parametros fornecidos pelo
algoritmo, sao realizados os calculos necessarios para identificar todas as distancias e angulos
que devem ser percorridos. Com isso, essas informacdes sdo passadas ao robd por meio de
comunicagao bluetooth e 0 mesmo interpreta as informacdes recebidas e percorre 0 caminho
desejado, validando assim, a rota gerada pelo algoritmo PRM. Esse sistema pode ser faciimente
adaptado pelo desenvolvedor e utilizado em qualquer ambiente, desde que ele seja conhecido e
mapeado previamente.
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