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1. INTRODUCAO

Com o crescimento da populacdo mundial, a demanda por energia e alimen-
tos tem crescido aceleradamente e a producdo agricola deve ser triplicada para
sustentar o aumento do consumo de alimentos. A robotica € uma das técnicas
que pode ser utilizada para aumentar a producdo agricola. (HACKENHAAR,
HACKENHAAR E ABREU, 2015)

Durante muito tempo pesquisadores tentaram criar seres mecanicos com in-
teligéncia artificial para realizar uma série de tipos de tarefas. Hoje a construcéo
de drones terrestres esta diretamente ligada as areas de engenharia, eletrénica e
tecnologia. De acordo com GODOQY (2018) existem rob6s moveis que podem se
deslocar em ambientes diversos, com possibilidade de tracdo 4x2, 4x4, 6x6, cor-
recao de equilibrio através de alteracdo do centro de massa que permite que ele
se desloque em terrenos acidentados. Trajetérias podem ser controladas por um
sistema inteligente, em muitos casos este sistema pode ser desligado e o controle
feito através de sistema manual.

O objetivo do presente trabalho foi pesquisar os conceitos dos sistemas de
locomocgdo que vém sendo empregados em drones terrestres de uso agricola,
incluindo sistemas de tracao, sistemas de direcdo e operacao agricola.

2. METODOLOGIA

A pesquisa seguiu uma linha de investigacao online que iniciou no dia 19 de
abril de 2022, através de palavras-chave, para identificar o que ja existe no mer-
cado e o0 que se encontra em fase de testes. Foram empregadas as seguintes
palavras-chave para fazer a pesquisa na ferramenta de busca do site YouTube:
drone terrestre agricola, agricultural robot, robd agricola, robés na agricultura. Os
resultados foram submetidos a andlise por meio de estatistica descritiva. A partir
dos dados de numero de rodas, numero de rodas tracionantes e niumero de rodas
direcionais, foi proposta uma representacdo gréfica dessas tipologias de solucao
baseada em icones.

3. RESULTADOS E DISCUSSAO

Notou-se que as palavras chave Agricultural robot e robd agricola foram as
gue mais obtiveram resultados nas pesquisas, conforme mostra a tabela 1. Ao
total foram encontrados 45 robds diferentes. O estudo dos sistemas de locomocao
empregados (para apoio no solo, tragdo e mudanca de dire¢do) permitiu a propo-
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sicdo da representacao grafica desses sistemas conforme o mostrado na Figural,
gerando 11 icones representativos distintos.

Tabela 1: palavras chave utilizadas para pesquisa dos robos

Palavras — chave utilizadas Porcentagem (%)
Drone terrestre agricola 4.4
Agricultural robot 51,1
Rob6 agricola 40,0
Robdés na agricultura 4.4

FONTE: AUTORES

Figura 1 — icones representativos dos sistemas de locomoc&o do drones terres-
tres encontrados na pesquisa.
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Observou-se na tabela 2, que 77,8% dos drones terrestres tém 4 rodas de
apoio em relagéo as outras formas de apoio, que sao usadas.

Tabela 2 — Analise de locomocao dos drones

Tipos de sistemas Numero de rodas
de Esteira (%) | 0(%) | 1 (%) | 2 (%) | 3 (%) | 4 (%) | 6 (%)
apoios/locomocao
Rodas de apoio 8,9 - - 2,2 8,9 77,8 2,2
Rodas motrizes 8,9 - - 26,7 2,2 60,0 2,2
Rodas direcionais 6,7 26,7 | 8,9 31,1 - 26,7 -

" FONTE: AUTORES

Dos 77,8% dos drones de 4 apoios, das maquinas apenas 34,2% tem todas
direcionais (Figura 2), com duas rodas direcionais s&o 40% (Figura 3), e com ne-
nhuma roda direcional 25,7% (nesse caso a mudanca de direcdo é feita pelo dife-
rencial de tracéo entre as rodas).

Figura 2 — Sistema de locomocéo 1
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Figura 3 — Sistema de locomogéao 2
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Na pesquisa que mostra na tabela 2, notou-se que 8,9% tém rodas de apoio
do tipo esteira, e 6,7% rodas direcionais estilo esteira (Figura 4).

Figura 4: Sistema de locomocéao 3
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A presenca de suspensao € importante para reduzir o impacto ao passar por
desniveis e dos rob6s pesquisados apenas 31,1% apresentavam algum tipo de
suspensao, e 68,8% néo a continham.
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Foi analisado na Tabela 3 que 44,4% dos drones terrestre eram multiprop6-
sito, ou seja, executavam mais de uma tarefa a campo, 20% eram robds para ca-
pina de plantas daninhas e 13,3% para aplicacdo de algum fertilizante.

Tabela 3 — Analise da finalidade

Finalidade Porcentagem (%)
Multipropésito 44.4
Pulverizacao 13,3

Capina 20,0
Semeadura 8,8
Analise de solo 2,2
Aplicacdo de feromdnio 2,2
Transporte 2,2

Poda 2,2
Monitoramento 2,2
Irrigacao 2,2

" Fonte: Autores

4. CONCLUSOES

Foi concluido com esse trabalho que existem diversas formas de se executar
um drone terrestre, e que a maioria deles sdo multiproposito, ou seja é possivel
construir um drone terrestre agricola que desenvolve varias funcdes.

O desenvolvimento dessa pesquisa possibilitou identificar e representar 11
sistemas diferentes paralocomocao (apoio, tracdo e direcdo) de um drone na
lavoura. Com os resultados da pesquisa serédo facilitadas acdes futuras de projeto
desse tipo de tecnologia.
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