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Resumo

O presente trabalho constitui o relatério do estigio de fim de curso do autor (aluno do curso de
Maquinaria Agricola da Escola Superior Agraria, Instituto Politécnico de Castelo Branco) realizado em
Frang¢a, na divisdo ELAN (Elcclroniquc ct Intelligence Artificiclle d'Antony) do CEMAGREF (Centre
National du Machinisme Agricole du Génie Rural des Eaux et Foréts), durante sete meses, subordinado
ao tema: O Sistema de Levantamento e Determinagio da Profundidade de Trabalho, como meio de

Auxilio 4 Tomada de Decisdo sobre o tractor agricola.

Através da utilizagio de um sistema electrénico, acoplado a um sistema de levantamento, de um
tractor ¢ a um sensor angular, é possivel visualizar a profundidade de trabalho, da alfaia engatada. Com
esse sistema, designado de carla electronica de levantamento, estuddmos a possibilidade de efectuar
todos os comandos de forma automatizada. Varios sistemas foram testados, resultando a possibilidade
de se escolher uma profundidade de trabalho, pela fungdo "Controlo de Posigio”.

Virios sensores (sensores de posi¢io vertical, de ultra-sons e angulares) foram utilizados durante os
ensaios com o objectivo de medir a altura dos bragos inferiores ao solo, assim como os dngulos dos
bragos de levantamento. Os sensores de ultra-sons nio se revelaram eficientes para medir direclamente a
altura dos bragos inferiores. O sensor angular, ainda que apresentando alguns inconvenientes (volume
importante de dados a entrar, necessidade de corrigir o enterramento dos pncus, cic.) deu-nos uma
indicagdo final sobre a posi¢io do sistema de levantamento.

Atendendo aos resultados obtidos, estuddmos também a aferi¢io da posigdo do sistema de
levantamento uttlizando, em condigdes de trabalho, o sensor angular.

Os resultados obtidos apontam para a possibilidade de criagdo de um sistema de levantamento de
comando completamente automatico, no qual se pretende que o operador apenas insira, no computador
de bordo, a profundidade a4 qual deseja trabalhar, para que o mecanismo respectivo se¢ ponha em

funcionamento e ajuste todos os componentes/mecanismos envolvidos.

Palavras chave: tractor, sistema de levantamento, automatizagdo.profundidade de trabatho.



