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recebida, a evaporação, a erosão do solo e as perdas de grãos na colheita mecanizada, principalmente do feijoeiro 
cujas vagens se situam muito próximas do solo. As medidas de rugosidade são registradas para se obter informações 
quantitativas que permitam estimar, entre outras, a capacidade de retenção de água na superfície do solo, o alisamento 
do solo provocado pelas operações de preparo do solo e o desempenho das máquinas de colheita, que ceifam as plantas 
rentes ao solo. Apesar dessa importância reconhecida por muitos pesquisadores, poucos estudos comparativos sobre 

para a tomada de leituras no campo. As leituras efetuadas na superfície do solo em relação a um plano de referência, 

de leituras por área são variáveis em função do equipamento existente. Os equipamentos convencionais são operados 
manualmente e providos de sondas que tocam a superfície do terreno e são de leituras muito demoradas. Outros 

entre os usuários potenciais. O desenvolvimento de um novo equipamento de baixo custo de fabricação, com elevada 

para reduzir as perdas de grãos na colheita mecanizada das culturas que dispõem seus grãos próximos do solo. Este 
trabalho mostra um aparelho desenvolvido para medir a rugosidade do solo. Ele é constituído de um módulo eletrônico 
e óptico para registrar as diferenças de níveis de uma superfície que pode ser a do solo, um suporte para padronizar a 
distância do módulo em relação ao solo e um programa em linguagem C para processar as imagens e estimar o índice 

2 e registra o seu posicionamento 

Kinect - apesar de ter sido usado primariamente na indústria de jogos, o Kinect é uma poderosa câmera de profundidade 
multiuso. Possui precisão milimétrica e fornece como resultado da leitura uma matriz de números inteiros de 640 por 
480, sendo que o número presente na matriz corresponde à distância em milímetros daquele ponto na imagem até a 
câmera. 2 - Suporte - para garantir exatidão na área lida. Existe um suporte para manter o Kinect a aproximadamente 
1170 mm acima do nível do solo. Dessa forma, a leitura vertical do Kinect (que tem um ângulo de 47 graus) será capaz 
de capturar uma área de 1 m². A coleta da horizontal será tratada a partir da linha mediana, se estendendo para a direita 

coleta da imagem; c) realiza a coleta das informações de localização via GPS e d) armazena a leitura realizada. 4 - GPS 
- O GPS utilizado pode ser um módulo UBLOX embarcado no sistema de leitura. A comunicação será feita via porta 
serial (ou USB, em futura implementação) usando biblioteca fornecida pelo fabricante do módulo. 5 - CUBIEBOARD ou 
equivalente - A placa base deve ser capaz de atender as necessidades de processamento da câmera de profundidade, 
como a CUBIEBOARD A10, que além de ser capaz de realizar as leituras, também tem memória de 512 MB e consome 

precisão e demandando cerca de 60 segundos para cada coleta.
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