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RESUMO: Este trabalho desenvolve um robd autdnomo para apoiar a agricultura familiar, automatizando tarefas como plantio,
irrigagdo, controle de pragas e monitoramento ambiental. O sistema foi implementado com Raspberry Pi e Python, utilizando bibliotecas
como GPIO, OpenCV e NumPy. A metodologia incluiu montagem do hardware, programacao de sensores e atuadores, e testes em
ambiente simulado. Os resultados demonstraram boa funcionalidade, autonomia e precisdo nas atividades programadas. O prototipo
provou-se tecnicamente vidvel e com potencial para aplicagdo em pequenas propriedades rurais, contribuindo para reduzir o esforco
fisico do agricultor e aumentar a produtividade.
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INTRODUCAO

A baixa mecanizagdo das atividades agricolas ainda representa um obstaculo importante para o aumento
da produtividade, sobretudo em comunidades onde predomina a agricultura familiar (FARIAS et al., 2022, p.
200). Além disso, o alto custo de robds e maquinas agricolas frequentemente exclui pequenos produtores do
acesso as tecnologias modernas, mantendo-os em condig¢des insalubres de trabalho e com produtividade limitada
(FARIAS et al., 2022, p. 199; 201). Tal cenario evidencia uma lacuna social e tecnolégica que dificulta a
modernizacdo e a sustentabilidade das praticas agricolas nesse segmento.

Nesse contexto, a robotica tem se destacado como uma alternativa promissora e sustentavel para a
automatizacao de tarefas agricolas, desde que adaptada a realidades de baixo custo e facil operacdo. Ha exemplos
que demonstram a viabilidade do uso de materiais reciclaveis e fontes de energia renovaveis na construcao de

prototipos acessiveis voltados a agricultura familiar (FARIAS et al., 2022, p. 199). Para ser eficaz, essa
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robotizagdo deve considerar fatores sociais € ambientais, promovendo a intensificacdo produtiva com o menor
impacto possivel (HACKENHAAR et al., 2015, p. 120).

Adicionalmente, tecnologias embarcadas como sensores e sistemas de visdo computacional vém sendo
utilizadas para monitorar o desenvolvimento de culturas, detectar pragas e apoiar decisdes agrondmicas com
maior precisdo. Esse tipo de automagdo permite que robos e drones operem de forma autonoma, elevando a
eficiéncia e reduzindo perdas (SANTOS et al., 2020, p. 146—-147).

A hipoétese deste trabalho ¢ que o desenvolvimento de um rob6 agricola autbnomo, de baixo custo e
baseado em tecnologias acessiveis, pode reduzir o esfor¢o fisico do agricultor, melhorar suas condigdes de
trabalho e contribuir para o aumento da produtividade na agricultura familiar. Assim, este projeto tem como
objetivo projetar e construir um prototipo funcional capaz de realizar tarefas como plantio de sementes, irrigacao,

controle de pragas e monitoramento ambiental.

METODOLOGIA

O robo autonomo foi desenvolvido em quatro etapas: planejamento, montagem do hardware, programagao
e testes. Utilizou-se uma base motorizada controlada por Raspberry Pi, com sensores ambientais e camera para
monitoramento. A programacao foi realizada em Python, com uso das bibliotecas GPIO, OpenCV e NumPy. O
prototipo executou fungdes de plantio, irrigacao seletiva, pulverizagao de compostos naturais e registro de dados

ambientais. Os testes ocorreram em ambiente controlado, simulando areas de agricultura familiar.

RESULTADOS E DISCUSSAO

Durante os testes, o robé demonstrou capacidade funcional para execugdo das tarefas programadas. O
plantio automatizado foi realizado com alinhamento satisfatorio, e a irrigacdo ocorreu de forma seletiva com base
nos dados fornecidos. A pulverizagdo de compostos foi acionada corretamente em areas especificas. O sistema
de monitoramento por cAmera funcionou adequadamente para o registro visual da area cultivada.

Apesar de ainda se tratar de um prot6tipo, os resultados indicaram viabilidade técnica para aplicagdo em
pequenas propriedades. A autonomia operacional e a precisdo das fun¢des foram compativeis com as demandas

da agricultura familiar, corroborando estudos como os de (FARIAS et al., 2022), que destacam o potencial da
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automacao de baixo custo como solucao sustentavel.

CONCLUSOES

Com base nos testes realizados, concluiu-se que o protdtipo de robo autdnomo atendeu aos objetivos
propostos. As funcionalidades implementadas operaram de forma eficaz, demonstrando viabilidade técnica e
potencial de aplicagdo na agricultura familiar. Os resultados reforcam a hipotese de que tecnologias acessiveis,
como o uso de Raspberry Pi e sensores simples, podem contribuir significativamente para a automacao de tarefas

agricolas, promovendo ganhos em produtividade e melhores condi¢des de trabalho para o pequeno produtor.
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