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9.1 Introdução 

O controlo das infestantes é uma operação cultural que visa diminuir a 

competição que estas exercem com a cultura pelos fatores água e nutrientes. 

Na região da Beira Interior, o tipo de manutenção do solo mais comum em 

pomares de pessegueiro é um sistema misto constituído por solo nu não 

mobilizado na linha e enrelvamento na entrelinha (Simões et al., 2016). A 

aplicação de herbicida no início do ciclo vegetativo apresenta uma particular 

importância no controlo das infestantes, sendo um dos fatores determinantes 

para o seu sucesso, devendo ser realizada 2 a 3 semanas antes do 

abrolhamento (Simões, 2021). Depois da primeira aplicação, que habitualmente 

corresponde a uma faixa de 2 m (1m para cada lado da linha das plantas), 
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observa-se sempre a emergência ou resistência de algumas infestantes, que se 

pretende que sejam eliminadas de forma particularizada (ver capítulo 10).  

A deteção automática de infestantes é uma das soluções viáveis para redução 

ou exclusão eficiente de produtos químicos na produção. Os estudos e 

pesquisas têm focado e combinando abordagens modernas que analisam e 

avaliam automaticamente infestantes em imagens (Shanmugam et al., 2020). 

Este estudo propõe um método para deteção de infestantes que pode ser 

embutido em dispositivos móveis. 

9.2 Materiais e métodos 

9.2.1 Modelo de deteção de infestantes 

Foi empregue um algoritmo de inteligência artificial por aprendizagem profunda 

(Deep Learning) com uma CNN com uma estrutura encoder-decoder de 

segmentação de imagens, nomeadamente a DeepLabv3 (Chen et al., 2018; 

Fawakherji et al., 2019), adaptada e treinada para segmentar as imagens das 

infestantes no pomar de pessegueiros. A Figura .1 ilustra o modelo simplificado. 

 

Figura 9.1 – Descrição simplificada do modelo com rede neuronal de segmentação de 
infestantes. 

 

O sistema de visão computacional tem a finalidade de fornecer às componentes 

mecânicas do pulverizador, isto é, ao manipulador robótico cartesiano, as 

localizações espaciais (coordenadas) dos centróides das infestantes, para que 

o manipulador robótico se possa movimentar no plano x-y para cada uma 

destas localizações em coordenação com a locomoção do rover robótico e 
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ativar o bico de pulverização para aplicação do herbicida. O manipulador 

robótico também se movimenta segundo z no sentido de afastar (abrir) ou 

aproximar (fechar) a área de pulverização em função da área da infestante. 

9.3 Resultados e discussão 

Na Figura 9.2-A é apresentada uma imagem de entrada (de teste) do sistema 

de visão computacional enquanto na Figura -B é apresentado o resultado de 

saída do sistema de inteligência artificial de deteção de infestantes. 

 

Figura 9.2 – Aplicação do algoritmo de inteligência artificial por aprendizagem 
profunda via CNN para deteção de infestantes: A - Imagem original; B -Imagem 
segmentada com as obtenções dos contornos e centróides. 

As regiões em cor azul correspondem às segmentações das infestantes e os 

pontos em cor verde correspondem às coordenadas dos centróides das regiões 

segmentadas que representam as localizações das infestantes. O manipulador 

robótico, em coordenação com a locomoção do R2A2 irá movimentar-se para 

cada uma das coordenadas x-y dos centróides das infestantes, sendo aí ativado 

o bico de pulverização, a uma distância mais próxima ou mais afastada, de 

acordo com a área ocupada pela infestante.  
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A Figura  apresenta um teste em laboratório do protótipo de pulverização com 

o auxílio do algoritmo da deteção de ervas. 

 

 
Figura 9.3 - Realização de testes no protótipo de pulverização. 

9.4 Considerações finais 

A monitorização das infestantes indica as vantagens de um controlo 

particularizado das infestantes que aparecem depois do controlo realizado no 

final do inverno, antes ou junto ao abrolhamento (ver capítulo 10). O sistema de 

visão computacional para deteção de infestantes com base em redes neuronais 

convolucionais (um ramo da inteligência artificial), foi capaz de segmentar 

infestantes com grande precisão.  

O modelo foi implementado num mecanismo de pulverização e treinado para 

conseguir fazer uma aplicação de precisão. 
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