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A agricultura 4.0 vem trazendo uma revolugédo significativa para o setor
agroindustrial ao incorporar tecnologias emergentes como a Internet das Coisas
(loT), inteligéncia artificial e roboética, o que proporciona ganhos expressivos em
produtividade, reducado de custos e melhorias substanciais na sustentabilidade
das praticas agricolas. Neste contexto, o presente projeto visou o
desenvolvimento e a avaliagcdo de um protétipo de robd cartesiano destinado a
agricultura de precisao, com énfase na identificagéo e controle de ervas daninhas
em lavouras de monocultura, buscando uma maior eficiéncia em relagdo as
praticas atualmente empregadas nos manejos fitossanitarios. Para isso, foi
desenvolvida uma plataforma voltada para a criagao e teste de algoritmos aptos
a identificar com precisdo as plantas daninhas, tragar suas coordenadas e
posicionar o eixo de aplicacao de forma precisa, minimizando a quantidade de
produtos a ser aplicado, assegurando uma maior eficiéncia agronbémica e
promovendo praticas agricolas mais seguras, além de promover os principios da
governanga ambiental e os Objetivos de Desenvolvimento Sustentavel (ODS),
contribuindo para uma agricultura mais sustentavel e responsavel. O robd
desenvolvido é equipado com um sistema de visdo computacional, baseado no
modulo ESP32-CAM, capaz de capturar imagens em tempo real, para que sejam
processadas utilizando a biblioteca OpenCV e algoritmos de aprendizado de
maquina. Para a movimentacdo dos eixos, um Arduino, equipado com um
modulo CNC, controla os motores de passo do robd, garantindo que ele se mova
com precisdo até o local identificado. Para a garantia da estabilidade e a precisao
nos movimentos do robd, foi implementado um controlador PID. O robd foi
testado em ambiente controlado, utilizando apenas um dos possiveis algoritmos
que podem ser considerados ao uso futuro da plataforma. Os resultados obtidos
demonstraram capacidade de tragar com eficacia a morfologia de diferentes
folhas de ervas daninhas. Destarte, novas etapas do projeto sdo necessarias
para implementar melhorias nos cédigos e nas estruturas mecéanicas,
possibilitando que o robd realize testes em campo. O desenvolvimento futuro
visa a aplicagdo efetiva do sistema prototipico em um sistema real, com
possibilidade de testes em maquinario agricola de grande porte, ampliando suas
funcionalidades e o potencial de impacto no setor.
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