
Satélite Amazônia 1 

XXI Colóquio Brasileiro de Dinâmica 
Orbital - CBDO 2022 

LIVRO DE RESUMOS 

12 a 16 de dezembro de 2022 

Instituto Nacional de Pesquisas Espaciais, INPE 
São José dos Campos, SP, Brasil 



XXI Colóquio Brasileiro de Dinâmica Orbital, CEDO, 2022 
Instituto Nacional de Pesquisas Espaciais, INPE, de 12 a 16 de dezembro de 2022 

São José dos Campos, SP, Brasil 

Avaliação de desempenho de um filtro de Kalman de diferenças 
centrais aplicado à determinação de atitude 

Leandro Baronii, Hélio K. Kuga2, Roberta V. Garcia, William R. Silva'', Maria Cecília 
Zanardis, Paula C. P. M. Pardal' 

1  UFABC, Universidade Federal do ABC, SP, Brasil 
INPE, Instituto Nacional de Pesquisas Espaciais, .PG, SP, Brasil 

3  USP, Universidade de São Paulo, Campus de Lorena, SP, Brasil 
UnB, Universidade de Brasília, DF, Brasil 

UNESP, Universidade Estadual de São Paulo, Guaratinguetà, SP, Brasil 
Pesquisadora Independente 

leandro.barord@ufabc.eclii.br,.hkakinba@hotinail.torni  robertagarcia@usp.br, 
mc.zanardi@unesp.br; paulacristiatie@gmail.corn 

O sistemode.determinação de atitude é uni subsistema importante para a .maiOria das „Missões de 
satélites. A estimativa . de atitude: é muitas vezes realizada por. meio de filtros de Kaltrian. Em 
particular, para .misSõeS de nanossateliteS ou C100.éSats, deve,se ter um compromisso entre 
precisão nos resultados e baixa carga computacional, devido .a restrições de projeto ;  scomo 
tamanho e custo reduzidos. Neste trabalho. propõe ,se avaliar O desempenho na deterMinação de 
atitude de tiriri filtro de. kalinan de diferenças-centrais, .cOrtiparando-o com um filtro de Kabrian 
estendido. A aplicação do filtro de Kálman em problemas não lineares necessita do calculo de 
Matrizes de derivadas parciais (matrizes lacobianas) dá dinâmica ou medidas, dando origem à 
versão estendida do filtro. Erri.alguns casos,- este calculo pode ser analiQçamente impossível, cá 
complexo, ou smesmo muito custoso cOmputacionalmente. ./5 formulação. do: til tto .  por diferenças 
:centrais liga unia Interpolação polinomialpara evitar cvcálculo'deSsas matrizes*Jacóbiánas: Um 
mesmo conjunto de dados simulados foi aplicado a ambos os filtros ;  estendido é de diferenças 
centrais, ê os resultados foram comparados aos valores verdadeiros dados pela simulação. Os 
dados . foram simulados considerando. uni CubeSat. 3U equipado com giroscdpios, 
magnetômetros . e sensor solar e a atitude foi parametrizada por quaternions. Os valores. 
estimados pelos 'filtros são- os .quaternions de atitude. e. Os desvios (hias) :dlas ..girosecipiot. O 
desempenho foi analisado cri termos de erros de quaternions, erros de bias dos girosápios. 
carga computacional. Por fim, á analise mostra as vantagens • e desvantagens. comparativas do 
filtro de di fetença .S. téntráisern relação ao fi I troestend tl ode Kalman. 
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