ANALISE DE AQUIS,ICAO E CONTROLE DE ATITUDE PARA UM
SATELITE DA CLASSE CUBESAT

Felipe de Souza Nogueira Coelho' (UFSM, Bolsista PIBIC/INPE — CNPq/MCTTI)
Valdemir Carrara® (Orientador — DMC/ETE/INPE — MCTI)
Nelson Jorge Schuch? (Co-Orientador — CRS/INPE — MCTI)

RESUMO

Projeto de Iniciagdo Cientifica, iniciado em agosto de 2012, com objetivo de
obter pardmetros otimizados que permitam melhorar o desempenho de aquisicdo,
determinagdo e estabilizacdo de atitude e do sistema de controle para o satélite
NANOSACT-BR, da classe Cubesat 1U. Em sua fase inicial, foi desenvolvido a
implementagdo e simulacdo de métodos de determinagdo de atitude. Em satélites
simples, como o0 NANOSACT-BR, a determinacdo de atitude pode ser determinada
apenas com base em medidas de sensores — neste caso dois: magnetometro e sensor
solar — via métodos estimadores classicos TRIAD e QUEST. Em continuidade a este
projeto, o presente trabalho visa apresentar os resultados de simulagcdo obtidos e
introduzir o conceito de modelagem de sistemas dindmicos no espaco de estados, muito
importante para analise e projeto de sistemas de controle complexos e imprescindivel
ao seguimento do projeto. Na busca de maior precisdo sobre o comportamento do
satélite, a determinagdo de atitude deve incorporar um processo de filtragem junto aos
estimadores de atitude. Devido a sua larga aplicagdo no campo da engenharia
aeroespacial e sua robustez, optou-se pelo Filtro de Kalman. O filtro de Kalman,
formulado no espaco de estados, trata-se de um método recursivo o qual estima o
estado de um sistema dindmico com base em uma série de mediadas. O filtro deve ter
conhecimento sobre o modelo da dindmica do sistema, bem como uma descri¢do
estatistica sobre ruidos e erros presentes no sistema e nas medidas, e divide-se
basicamente em duas etapas: fase de predi¢do ou propagacdo e fase de atualizag@o.
Devido ao fato de as aplicagdes reais ndo se tratarem de sistemas lineares, tornou-se
complexa a implementagdo do Filtro de Kalman. Entretanto, a solucdo a este problema
¢ conhecida, o Filtro Estendido de Kalman, na qual se aplica um processo de
linearizagdo do sistema. Até o presente momento do andamento deste projeto, tem-se
apenas resultados de simulacio TRIAD e QUEST sendo possivel concluir que o
método QUEST apresenta melhor desempenho em comparagdo ao método TRIAD.
Contudo, espera-se oferecer suporte a estudos futuros a partir das contribuicdes deste
trabalho.
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