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Uma missão espacial envolve diversos requisitos que devem ser levados em conta para que o seu 
objetivo seja cumprido com excelência. Um dos requisitos fundamentais é a definição de como a 
estimação de atitude será realizada, para que o subsistema de determinação e controle de atitude 
possa estabilizar o veículo e orientá-lo nas direções desejadas durante a missão. Neste sentido, o 
objetivo deste trabalho é realizar urna análise do desempenho computacional (tempo de 
processamento e precisão dos resultados) obtido pelos Filtros de Kalman não-lineares durante o 
processo de estimação de atitude, quando dados simulados de telemetria e efemérides são levados 
em conta no processo. Nas últimas décadas muito se tem estudado sobre novos estimadores ou 
mesmo versões reformuladas de filtros já existentes aplicáveis ao problema de estimação de 
atitude com a premissa de resultados mais precisos e aplicáveis em tempo real. Desde as missões 
Apoio até os dias atuais, o Extended Kalman Filter (EKF) é amplamente utilizado no setor 
aeroespacial. Algumas desvantagens podem ser apontadas no uso do EKF corno. em alguns casos. 
a linearização exigida pode oferecer urna representação com pouca precisão, o que pode levar a 
problemas de divergência, além da própria implementação do algoritmo que requer o cálculo de 
matrizes Jacobianas, podendo ser elas bastante complexas. Para superar os problemas 
consequentes da linearização e do cálculo das matrizes jacobianas necessários no EKF, outros 
estimadores foram desenvolvidos como, por exemplo, a família de algoritmos do Filtro de Kalman 
Sigma-Ponto em que, dentre eles. destacam-se neste trabalho o Unseemed Kalman Filter (UKF) 
(Julier. S. J. et al., 2004). o Cuhaiere Kaltnan Filier (CKF) (Arasaratnam, 1. el aL, 2009) e o 
Central Difference Kalnran (CDKF) (Van Der Merwe. R.. 2004). Das comparações dos 
resultados da atitude estimada, observou-se que os estimadores UKF. CKF e CDKF são 
competitivos com o EKF, pois oferecem maior eficiência quando são submetidos a situações 
indesejadas, mantendo ainda um tempo de processamento adequado para aplicações reais. 
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