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O avango da Agricultura 4.0 tem promovido solugdes que unem automacgdo, visdo
computacional e robética, visando maior precisdo no manejo agricola, reducdo de custos e
sustentabilidade produtiva. Nesse contexto, foi desenvolvido uma maquete prototipica de
robo cartesiano de baixo custo, inspirado em plataformas de cddigo aberto como o FarmBot,
com o intuito de aplicar e testar técnicas de visdo computacional no reconhecimento de
plantas invasoras, possibilitando futuras aplicagdes em experimentos didaticos e no manejo
seletivo de lavouras. O trabalho justifica-se pela necessidade de solu¢des acessiveis que
permitam a integracdo entre o ambiente laboratorial tecnolégico e a agricultura,
proporcionando ambientes de pesquisa replicaveis para instituicdes de ensino, bem como
pelo desafio pratico do controle de plantas daninhas, um dos maiores entraves ao aumento
da produtividade agricola. O objetivo principal consistiu em projetar, construir e validar um
sistema cartesiano equipado com motores de passo NEMA 17, drivers A4988, Arduino Uno e
camera acoplada, capaz de realizar varreduras sistematicas no plano XY e identificar alvos
especificos por meio de algoritmos de deteccdo de cor e modelos de aprendizado de

maquina (YOLOv8). A metodologia envolveu a concepcdo mecanica da estrutura com



materiais de baixo custo, integracdo eletronica com CNC Shield, desenvolvimento de um
servidor em Python/Flask para comunicacdo em tempo real e implementagdo de rotinas de
visdo computacional baseadas inicialmente em limiares de cor e posteriormente em
detecgdo de objetos. Os testes experimentais foram conduzidos em ambiente controlado,
utilizando imagens de buva (Conyza spp.) impressas em alta resolu¢do para simulacdo de
infestacdo em substrato, o que permitiu avaliar a acuracia do sistema de detec¢do e a
resposta do rob6 em campo de teste. Como resultados, o protdtipo demonstrou capacidade
de varredura estdvel, detec¢do de alvos em tempo real e acionamento de porta digital no
Arduino para simulacdo de atuacdo localizada, além de permitir registro de imagens e criacao
de logs para andlises posteriores. Constatou-se que a utilizacdo de algoritmos simples de
segmentacdo de cor apresentou maior fluidez para acompanhamento do movimento do
rob0, enquanto a aplicacdo do YOLOVS, ainda que mais precisa, demandou maior capacidade
computacional. O projeto resultou em um sistema funcional de carater modular e didatico,
capaz de ser expandido com sensores adicionais, novos atuadores e algoritmos de
inteligéncia artificial mais robustos. Conclui-se que a pesquisa contribuiu para a validacao de
um prototipo replicavel, acessivel e educacional, que pode servir tanto como ferramenta de
apoio a praticas académicas quanto como base para futuras solu¢bes de agricultura de

precisdo, e, devido a inovacdo, possui potencial para ser incubado em uma Start-up.
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