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ry Modelo CFD - Condico
‘ INTRODUCAO m Rotagéo med|ao 28000 rpm; oncisoes DlmlnL”géO de 10° Horizontal Aumento de 10°

= Laminas das s/ots na posicao horizontal;
= Pas do ventilador a 25°.

Contours of Velocity Magnitude [m/s]

Parte da maquinaria disponivel no mercado nao permite uniformizar a
distribuicao e quantidade dos depositos no alvo biologico, apresentando
perdas por deriva incompativeis com a fruticultura moderna de precisao.
Nesse sentido, este projeto visa desenvolver um equipamento:

% -2 capaz de aplicar eficientemente volumes de calda e doses de produtos
fitofarmacéuticos mais reduzidos (baixo a médio volume — 200 a 500

I/ha);

f-2com aspiracdo de ar superior ndo contaminado, distribuicdo
uniformizada de ar ao longo do defletor vertical e ajustamento
instantaneo da velocidade/caudal do ar em funcao da direcao do vento;

£y que permita a regulagdo da distancia e angulo dos ventiladores em &= Desenvolvimento de um mddulo de percegdo e controlo avangado que
relacao ao alvo biologico e a correcao instantanea do volume de calda deteta a distancia e volume de vegetacao recorrendo a um LIDAR 2D
em funcao do volume de copa; (Figura 3), regulando autonomamente a manutencao de uma distancia
constante ao alvo biologico e o volume de calda aplicado em funcao da
volumetria do coberto vegetal, permitindo reduzir o volume de calda
em cerca de 20% apenas com o modo ON/OFF.

Figura 2 - Efeito da inclinagao das laminas na distribuicao do caudal utilizando o Modelo CFD.

%-2que contribua para a redugao das perdas off target (ar, agua e solo).

CARATERISTICAS INOVADORAS
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: €2 4 grupos ventiladores de rotagao
independente e variavel com
sensores regulaveis em funcao da
direcao e velocidade do vento e
ajuste automatico da sua posicao
em relacao a vegetacao;
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% Tecnologia para aplicagdo de gotas
finas com controlo de perdas por
deriva e escorrimento.

" 'Y ¢, Camaras, sensor LIDAR 2D e
recetor GNSS para leitura da
vegetacao envolvente.

RESULTADOS ALCANCADOS

-2 Avaliagdo da distribuicdo do caudal pelas 7 slots (Figura 1) e do efeito
da inclinacao das laminas nessa distribuicao (Figura 2), recorrendo ao
Modelo CFD (Fluidodinamica computacional).

Percentagem caudal total
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Figura 3 — Identificacao do LiDAR e do recetor GNSS no pulverizador (A). As trés linhas a
O s tracejado delimitam a area da copa mais proxima do sensor (3), tronco (2) e area mais
, qlis’gante (1). Representagéo da leitura do plano realizada pelo sensor (B), bem como dos

limites da copa de cada arvore (C).
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Figura 1 — Distribuicio do caudal pelas slots. e ambiental (Figura 4). durante os testes ao protétipo.
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