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Agricultura de Precisão (AP): Gestão da variabilidade  
ESPACIAL e temporal, a nível de campo, para melhorar 
o retorno econômico e reduzir os impactos 
ambientais (BLACKMORE et al., 2003). 

GNSS é tido como a ferramenta mais empregada na 
AP (ANSELMI, 2012).  



Os fabricantes de receptores de 
GNSS disponibilizam relatórios 
do desempenho de seus 
receptores no modo estático em 
condições de alta visibilidade 
(MACHADO & MOLIN, 2011). 

Mas em movimento há 
diferença entre receptores ou 
sistemas de constelação? 



Estudar a acurácia e estabilidade de 
posicionamento de receptores de sinal GNSS sob 
condições cinemáticas e sob diferentes sistemas 
de constelações.  



Materiais: 
 
 Trilho: aproximadamente 20 m de diâmetro, com um pivô 

central para alimentar o carrinho com corrente continua trifásica. 

 
 Carrinho: armação metálica que possui um motor que é 

alimentado por um cabo que sai do pivô central, por rodas de 
tração, arraste e fixação; além de uma prancha de madeira. 

 
 Receptores GNSS: presos a prancha em locais previamente 

demarcados que possuem rotas conhecidas por meio de placas 
de ferro-imã, braçadeiras de nylon ou parafusados. 











Teste 1 - com vários modelos de receptores; 
  
Teste 2 - com um mesmo modelo e o uso de constelações 
diferentes. 



Velocidade: 1,5 m.s-1 

Tempo de coleta: 1 hora 
Intervalo entre repetições (mínimo): 1 hora 
Frequência de coleta: 10 Hz 
Número de repetições: 4 Repetições 
 
O parâmetro utilizado para as avaliações foi o Erro Médio: 
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 O RTK foi capaz de perceber as deformações 
nos percursos; 

 Os receptores tiveram diferenças nos seus 
relógios internos, principalmente eTrex® 
Legend (Serial), refletindo em menor número 
de coletas. 

 Observou-se que os melhores receptores 
foram o StarFire™ e o eTrex® Legend H, 
porém só diferiram estatisticamente do 
eTrex® 30  
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 Todos os dado apresentaram um 
deslocamento a sudeste em relação ao círculo 
obtido com o RTK; 

 Estatisticamente os tratamentos não diferiram 
entre si, mesmo o conjunto GPS + GLONAS + 
WAAS apresentou-se com um erro 
ligeiramente menor que os demais; 



 Os Erros Médios subestimam o erro real visto 
que calculam o erro ortogonalmente à 
circunferência. Isso deve-se a duas 
impossibilidades:  
◦ (a) saber exatamente onde o receptor se encontrava 

radialmente no trilho no momento da coleta  

◦ (b) o não sincronismo dos relógios internos (o que 
permitiria todos os modelos coletar o dado  num 
mesmo momento).  



 Observou-se diferenças de qualidade de 
posicionamento entre os receptores; 
◦ RTK; 

◦ StarFire™ e eTrex®Legend H; 

◦ Os demais. 

 

  Em relação à escolha das constelações, o 
sistema (GPS + GLONASS+ WAAS) não mostrou-
se significativamente melhor que as demais 
combinações com uma defasagem consistente 
dos dados em relação a posição real. 
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