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A agricultura de precisdo é uma abordagem inovadora que utiliza tecnologias avancadas para otimizar
a producdo agricola, visando aumentar a eficiéncia dos recursos, a produtividade e reduzir o impacto
ambiental. Essa pratica envolve o uso de tecnologias de informacdo e comunicacdo (TICs) para
monitorar a variabilidade nas lavouras, permitindo a aplicacdo precisa de insumos, conforme
destacado por Gebbers e Adamchuk (2010) e Sgrensen et al. (2010). A mecanizagao autbnoma, que
pode aprimorar a precisdao e diminuir custos operacionais, € uma area promissora, como destacado
por Zhang e Wei (2016). Neste cendrio, busca-se criar um sistema de navegacao agricola que combine
controladores, motores de passo e impressdao 3D, uma ferramenta versatil para a criacdo de
componentes personalizados, conforme apontado por Tofail et al. (2018). O projeto tem quatro metas
especificas: criar e imprimir em 3D uma engrenagem para o eixo de direcdo do trator, integrar a
controladora APM 2.8 Ardupilot ao sistema de dire¢do autbnoma, implementar o controle do motor
de passo NEMA 17 e avaliar o sistema em variados cendrios de trabalho no campo, como semeadura
e aplicacdo de fertilizantes. Primeiro, serdo medidos os didametros do cardan que conecta o volante do
trator ao atuador hidraulico. Um software CAD sera utilizado para desenhar a engrenagem adaptada
ao eixo de direcdo, que serd impressa em 3D com materiais resistentes ao torque. Simultaneamente,
a controladora APM 2.8 Ardupilot serd programada e integrada com um GPS M8N, usando uma base
RTK para correcdo, aumentando a precisdo para 10 milimetros. A controladora receberd dados do GPS,
permitindo o controle auténomo do trator. O motor de passo NEMA 17, com 4,7 kgf de torque, serd
conectado a engrenagem e controlado por um Arduino, que responderd aos comandos da Ardupilot.
Apds a montagem e integracao dos componentes, o sistema sera testado em campo em diferentes
cenadrios agricolas, como semeadura e pulverizagdo, para avaliar e ajustar seu desempenho e eficiéncia
operacional. Os resultados esperados incluem a criagdo de uma engrenagem personalizada, impressa
em 3D, para o eixo de dire¢do do trator e a integra¢do bem-sucedida da controladora APM 2.8
Ardupilot para controle auténomo com precisdao GPS. O projeto busca testar um sistema de navegacao
autébnoma em cenarios reais, como semeadura e pulverizacdo, para melhorar a precisado e eficiéncia
das operagdes agricolas, reduzindo custos e aumentando a eficdcia. Alinhado aos principios da
agricultura de precisdo, contribuira para a sustentabilidade e competitividade do setor. Espera-se que
a pesquisa abra caminho para novas aplicacGes tecnoldgicas, promovendo um uso mais inteligente dos
recursos. O sucesso pode servir de referéncia para futuros desenvolvimentos tecnoldgicos, destacando
a importancia da inovagdo no crescimento sustentavel da agricultura.
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