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1 Resumo

Os veiculos autonomos necessitam da capacidade de localizagao no espago, ou seja, a
determinacao de sua posicao e atitude em relagao ao ambiente. Basicamente, dois sistemas
promovem a posicao de um veiculo: o sistema de posicionamento global (GPS - Global
Positioning System) e o sistema de navegacao inercial (INS, Inertial Navigation System).

Uma navegagao somente com GPS pode nao operar satisfatoriamente em regides de
vales, entre construcoes, além do fato que GPS possui uma taxa de amostragem baixa
(1 Hz). Um INS com sensores MEMS possuem deriva e erros sistematicos que degradam
a solucao de navegacao e determinacao de atitude ao longo do tempo. Portanto, este
trabalho propoe um estudo da integracao das medida do GPS com os dados inerciais
através de um filtro de Kalman estendido como alternativa para solucdo dos problemas
do GPS. Inicialmente, as equactes de navegacao inercial sao encontradas para um veiculo
terrestre [1], sendo estas dada pela equagao (1),
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onde o indice N expressa o sistema de navegacao, enquanto o indice B, o sistema no corpo.

Para o desenvolvimento do filtro de Kalman estendido [2], o estado a ser estimado
consiste no vetor de estado x e as observacoes provém dos dados do GPS e da funcao
TRIAD, implementada para determinacao de atitude. Assim, a etapa de predicdo do
filtro, sendo f(Z, ) a fungao de estado, sera as equagoes (2) - (3),

x]; = f(/x\];)zzx(t) (2)
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onde Fj_1 é a matriz de transigdo. Para a etapa de atualizacdo, teremos as equagoes (4)

- (6),
(4)

Tk =T, + ki (yr — Hkx,;) (5)

Py = (I — KyHy) Py, (6)

onde Hy é a matriz de observacao. O programa foi desenvolvido em ambiente do Arduino,

para leitura dos sensores e GPS, e a integracao foi desenvolvida em MatLab. Para um

teste dinamico, foi realizado uma caminhada no campus da UFABC. Por fim, obtiveram-se
os resultados da Figura 1.

Ky = P, HE (Hy P, HE + R(t)) ™!
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Figura 1: Teste dindmico realizado na Universidade Federal do ABC
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