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O Filtro de Soma Gaussiana Unscented (FSGU), Filtro de Soma Gaussiana (FSG) e o Filtro de 
Partículas (FP) foram aplicados neste trabalho para estimar o bias de giros e atitude usando dados 
de medição de órbita e atitude simulados para o CBERS-4 (China Brasil Earth Resources Satellite 
4) recentemente em operação. Para sistemas não lineares, como dinâmica de atitude, a função de 
densidade de probabilidade posterior (pdf) pode não ser gaussiana, o que pode levar a problemas 
no Filtro de Kalman Estendido (FKE) e Filtro de Kalman Unscented (UKF). O conceito 
fundamental em uma FSG é usar um conjunto finito de distribuições gaussianas para estimar e 
construir a pdf usando a abordagem de estimação bayesiana. O objetivo do FSG é aproximar as 
funções de densidades de probabilidades previstas e posteriores (pdfs) como um número finito de 
somas ponderadas de distribuições de densidades gaussianas como tem sido proposto na 
literatura. O modelo dinâmico de atitude é descrito por quatémions e os sensores de atitude 
disponíveis para estimativa de atitude são dois Sensores Solares Digitais (DSS) com funções não 
lineares de ângulos de atitude de rolagem, inclinação e guinada; dois Sensores Infravermelhos de 
Terrestres (IRES) com medições diretas dos ângulos de rotação e inclinação; e uma tríade de 
giroscópios mecânicos que fornecem ângulos incrementais diretos ou velocidades angulares. Os 
resultados para estimativa de atitude mostram que é possível obter precisão na determinação de 
atitudes dentro dos requisitos prescritos utilizando o FSG, com menor custo computacional e com 
menor número de partículas quando comparado ao filtro de partículas padrão. 
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