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RESUMO

Este trabalho descreve e analisa algoritmos aplicados & navegacdo inercial do
tipo strapdown. Os objetivos deste trabalho sdo a determinagdo da matriz de conversdo
entre o sistema de coordenadas B, solidario ao corpo, e o sistema L, local e invariante
no tempo, através da implementagdo em MatlLab e C++ de diferentes algoritmos
propostos na literatura, e a analise e a comparagdo dos erros de cada algoritmo.

Para a realizacdo deste trabalho, inicialmente foram estudadas a algebra e as
equacdes cinematicas envolvidas no assunto e, em seguida, foram estudados diferentes
algoritmos propostos para a obtengdo da matriz desejada. Escolheu-se, para
implementag¢do e analise, um algoritmo proposto por Savage (Algoritmo I) e dois
algoritmos propostos por Ignagni (Algoritmos II e III), em que o Algoritmo III é um
aperfeicoamento do Algoritmo II. Os trés algoritmos diferiam-se basicamente pela
forma como contabilizam os efeitos de coning.

Para a familiarizagdo com os algoritmos, primeiramente se implementou o
Algoritmo I em MatLab. Em seguida, ele foi migrado para C++. Os demais algoritmos
foram implementados diretamente em C++.

Para a andlise dos algoritmos, utilizou-se um movimento de coning puro. Foram
geradas as medidas girométricas analiticas correspondentes a esse tipo de movimento e
as matrizes analiticas de cossenos diretores de conversdo entre os sistemas de
coordenadas.

A andlise dos erros dos trés algoritmos foi feita comparando-se, instante a
instante, a matriz obtida através dos algoritmos (tendo como entrada as medidas
girométricas geradas analiticamente) e a matriz analitica.

Como resultado da andlise, concluiu-se que, dos trés algoritmos estudados, o
Algoritmo I é o mais adequado para situa¢des envolvendo movimento de coning puro.
Além disso, notou-se que o Algoritmo III apresentou um comportamento um pouco
melhor em relagdo ao Algoritmo II, como era esperado.

Para continuagdo deste trabalho foram feitas varias propostas, dentre elas dar-se
seqiiéncia aos calculos apresentados por este trabalho, acrescentando os calculos
referentes as medidas acelerométricas, para que, entdo, possa-se chegar a determinagdo
da posicdo do veiculo no qual esta implementado o sistema de navegacao strapdown.
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