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Resumo

A navegacdao veicular de precisdo um requisito importante para os mais diversos setores, dentre
0s quais destaca-se a agricultura. No ambito desta, sistemas de navegacado de precisdo devem
ndo somente permitir o guiamento automatizado de veiculos em operacdes agricolas, mas
também identificar possiveis obstaculos que representem um perigo para a conducdo autbnoma.
Este estudo, portanto, visa aprimorar a navegacgao veicular agricola através da integracdo de
odometria, Sistema de Posicionamento Global (GPS) e visdo computacional. A metodologia
proposta no estudo abrange seis etapas. Inicialmente projetado um robé (rover) agricola robusto
usando o software SolidWorks. Em seguida desenvolvido um algoritmo de deteccdo de
obstaculos (neste caso, cones de cor laranja) por visdo computacional. A terceira etapa
concentra-se na incorporacdo de sensores inerciais e receptor GPS para melhor controle e
localizag&o do rover. Na quarta, integra-se a odometria via Sistema Operacional Robético (ROS),
permitindo o calculo continuo da posicdo. Em seguida, sdo aplicadas técnicas de machine
learning para otimizacdo da estratégia de identificacdo de obstaculos. Como principal resultado
esperado, tem-se o desenvolvimento, teste e validagdo de um sistema de navegacdo acessivel
para robds agricolas, o qual seja baseado na integracdo de diversas tecnologias de navegacao
complementares, e que seja capaz de operar autonomamente com precisdo em ambientes
complexos. Em especifico, busca-se atender as necessidades agricolas e de outras situacdes
demandantes de navegacao confiAvel e a baixo custo. Para o0s testes iniciais foram
implementados um sensor MPU6050 (acelerémetro e girdbmetro), um HC-SR04 (modulo sensor
de distancia ultrassdnico) e uma camera webcam de 480 pixels. Dos resultados obtidos até
entdo, tanto o MPU6050 quanto a camera mostraram-se eficientes para o controle de posicéo e
direcdo do rover, com um erro de posicéo inferior ao idealizado (métrico). Para os proximos
passos, prevé-se trocar a camera por outra com melhor resolucdo (maior quantidade de pixels),
implementar dois sensores encoders e trocar o HC-SR04 por um sensor magnético, de modo a
melhorar a identificacdo de obstaculos.
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