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Objetivos

O projeto tem como objetivo geral o estudo
e a contribuicAo ao manejo automatizado da
cultura de soja visando torna-la mais eficiente
guanto a extensdo da area de cultivo e ao uso
de defensivos agricolas, contribuindo para o
aumento na producdo de alimentos e uso
sustentavel do territdrio cultivavel.

Tendo em vista esse objetivo geral ¢é

necessario alcancar alguns objetivos
secundarios, sendo estes:
1. Criar ambientes de simulacdo variados

e que se assemelham a é&reas de cultivo no
ambiente Gazebo, para a futura imersdo de
modelos de robds.

2. Desenvolver o robd Mira Il no Gazebo,
ou seja, construi-lo a partir de elementos
rigidos e relaciona-los por meio de juntas, de
modo que formem um conjunto capaz de
simular um robé.

3. Elaborar os sensores utilizados no rob6
em Gazebo. De forma similar ao item 1, eles

devem ser feitos por meio de corpos rigidos e
deve-se utilizar plugins para o controle de seu
funcionamento, além da manipulagdo e saida
de dados lidos, sendo este feito em topicos de
ROS.

4, Integracdo dos modelos desenvolvidos
nos itens 1, 2 e 3, possibilitando a criagdo de
uma plataforma que permita a andlise do
algoritmo de controle de trajetéria.

Métodos e Procedimentos

Para o desenvolvimento e testes do sistema
de simulacdo para a plataforma robdtica Mira
2.0 utilizou-se os ambientes ROS e Gazebo.

Inicialmente, modificou-se plugins existentes
no software Gazebo para observar os tépicos
de interesse. Além disso, utilizando cultivares
fornecidos por Martins (2019) foram
elaborados diferentes cenarios, contendo
plantas em 6 fileiras, com espagamentos de 45,
50 e 55 cm, e espagcamento de 10 cm entre as
plantas.

Sendo entdo realizada a simulagdo com o
robd nos diferentes cenarios e a partir dos
dados obtidos pelos todpicos elaborou-se
graficos para comparar com os resultados
obtidos em ambiente real.
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Resultados

Abaixo sdo comparados os dados buscando-se
avaliar a validade da simulacao em representar
o cenario real encontrado por Velasquez
(2019). Desta forma as Figura 1 e 2
apresentam os graficos correspondentes ao
espacamento das fileiras a esquerda e a direita
do Mira 2.0 durante o teste.
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Figura 1 - Comparacao entre os desvios em relagdo
ao esperado para o espacamento das fileiras a
esquerda no ambiente real e simulado do Lanapre
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Figura 2 - Comparacao entre os desvios em relagdo
ao esperado para o espagcamento das fileiras a

direita do Mird 2.0 no ambiente real e simulado do
Lanapre

Conclusoes

A partir dos resultados obtidos na secdo é
possivel afirmar que o sistema de simulagdo
desenvolvido e testado neste documento foi
capaz de reproduzir os resultados obtidos em
testes reais desenvolvidos por Velasquez
(2019). O sistema também se mostrou capaz
de verificar a influéncia de fatores ambientais
como o estadio de desenvolvimento dos
cultivares e o espacamento entre fileiras. Deste
modo, o tempo de desenvolvimento de
algoritmos para a navegacdo do Mira 2.0
podera ser reduzido, tendo em vista a reducao
dos custos e a facilidade na realizacdo de testes
fornecidos pelo ambiente simulado. Apesar dos
resultados obtidos com a avaliagdo do sistema
de simulacdo demonstrarem o seu potencial,
existem pontos de melhoria.
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