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RESUMO

Visando o controle e supervisdo do movimento rotacional de um satélite em
orbita, faz-se necessario o estudo e analise da atitude do mesmo. Partindo desta
necessidade, o Filtro de Kalman Estendido (FKE), uma das ferramentas mais utilizadas
e precisas envolvendo estimacdo da atitude de um satélite, € aplicado neste trabalho em
sistemas nao-lineares envolvendo ruidos Gaussianos com o intuito de estimar o vetor de
estado composto pelos Angulos de Euler roll (), pitch (8) ¢ yaw (), além das trés
componentes do vetor bias do giroscopio. Assim, a partir de uma modelagem
matematica aplicada em algoritmos computacionais baseada em duas fases principais:
estimacdo ¢ atualizagdo, os vetores de estado sdo estimados em tempo real pelo FKE,
tendo seus resultados comparados as medi¢des dos sensores acoplados no satélite, a fim
da correcdo dos valores estimados. Para que as fases de estimagdo e atualizacdo sejam
completas com precisdo, ¢ de suma importancia um ajuste nas matrizes de covariancia
0 (associada ao ruido do processo), P (associada aos ruidos dos estados iniciais) e R
(associada aos ruidos das medidas dos sensores), uma vez que o FKE depende dessas
varidveis. Com isso, neste trabalho ¢ realizado o ajuste ideal destas matrizes para a
realizagdo da estimacdo da atitude do saté¢lite CBERS. Tomando os resultados obtidos
apods os ajustes como referéncia, novos célculos sdo feitos variando as matrizes Q, P e
R, com o principal objetivo de analisar a interferéncia das mesmas na estimacdo do
vetor de estado utilizando o FKE. Portanto, apds comparacdes entre os resultados
referenciais e os resultados obtidos com as variagdes das matrizes de covariancia,
verificou-se que as alteracdes na matriz Q implicaram em alteragdes consideraveis
apenas no comportamento do angulo yaw e dos residuos dos sensores, enquanto as
variag0es nas matrizes P ¢ R geraram alteracdes considerdveis apenas nos residuos dos
sensores. Ademais, houveram pequenas divergéncias nos residuos das estimagdes, no
comportamento da estimagdo dos Angulos de Euler, no tempo de convergéncia, na
covariancia dos Angulos de Euler e na estabilidade do FKE, onde foi observado que o
aumento das matrizes @, P ¢ R aumentaram a estabilidade do processo.
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