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RESUMO

A determinacdo da atitude de um satélite € de suma importancia para a
supervisao e controle do seu movimento rotacional. Nessa perspectiva, com a descri¢éo
das equacgdes cinematicas utilizando os quatérnions, é possivel fazer uma descricéo
matematica da atitude sem singularidades e que ndo dependem de descricles
geomeétricas para a sua defini¢do, entretanto os quatérnions ndo possuam uma descri¢do
fisica 6bvia o que implica fazer conversdes para angulos de Euler. Neste trabalho, o
objetivo foi realizar um estudo da interferéncia das matrizes de covariancia do Filtro de
Kalman Estendido (FKE) aplicado ao problema de estimacdo de atitude com os
quatérnions. O cerne do FKE est4 na linearizacdo analitica ou numérica do modelo do
sistema dinamico, sendo a solu¢do mais usada nas Ultimas décadas no que tange os
problemas de estimacdo de atitude e érbita de satélites artificiais. Portanto, a estimacédo
de atitude com o FKE é realizada computacionalmente a partir de um vetor de estado,
composto pelos quatérnions e pelo vetor de bias do giroscopio e um vetor de medidas,
composto pelas equacdes de sensores que fornecem informacdes sobre a orientacdo do
satélite com relacdo a um determinado sistema de referéncia. ~ As matrizes de
covariancia estdo associadas aos ruidos do processo (Q), da medida (R) e dos estados
iniciais (Po), portanto a compreensédo da variacdo das matrizes de covariancia no FKE
auxilia a entender a sua interferéncia nos resultados obtidos pelo filtro. Desse modo, a
andlise da interferéncia das matrizes foi importante para inferir como os os residuos da
estimacdo se comportam no sentido de convergéncia, tempo de convergéncia ou mesmo
a divergéncia do filtro. Os resultados mostram que quando os valores da matriz Q séo
divididos por 100 ou também multiplicando por 100 os valores da matriz R os residuos
ndo tendem a zero, 0 que mostra uma caracteristica de ndo convergéncia do filtro. Para
0S outros casos em que as matrizes Q e R foram multiplicadas ou divididas por 100, o
FKE apresentou convergéncia nos resultados em que os erros da estimacao relativos
aos valores reais obtidos via simulador permaneceram proximos a zero. Para Py, nota-se
que quando multiplica-se a matriz por 100 o FKE é totalmente impreciso, 0 que pode
ser observado pelos erros referentes a estimacdo de atitude e bias dos giros. Sobre a
estimacdo dos bias, observou-se uma dificuldade maior em apresentar a convergéncia
dos resultados para o periodo e condig¢des utilizadas neste trabalho.
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