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Navegacgdo empregando satélites. Sistema GPS: Principios. Transmissédo: estrutura dos sinais. Canal:
ionosfera/troposfera. Recepgdo: antena e processamento dos sinais. Determinacao de posigdo: pseudodistancia,
multicaminho e erros. SBAS e GBAS: GPS diferencial. Novos sistemas GNSS: GLONASS, GALILEO,

COMPASS/BEIDOU. Fusao sensorial e integragcdo INS/GNSS. Topicos avancados em navegacgdo. Exemplos de
aplicacéo.
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(*)15 horas/aulas tedricas
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CONTEUDO PROGRAMATICO

1. INTRODUCAO

1.1. Apresentacéo de alunos e professor

1.2. Apresentacdo do plano de curso

1.3. Metodologia de ensino-aprendizagem e avaliacdo

1.4. A disciplina no curriculo e integracdo com outras disciplinas
1.5. A disciplina na formagé&o do profissional e da pessoa

2. SISTEMAS DE NAVEGAGAO POR SATELITES

2.1 Fundamentos de navegacao por satélites

2.2 Sistema de posicionamento global

2.3 GLONASS

2.4 Galileo

2.5 Sistemas de navegacéao regionais e interoperabilidade GNSS

3. PROCESSAMENTO, ERROS E GEOMETRIA EM NAVEGAGCAO POR SATELITES

3.1. Geometria em navegacao por satélites
3.2. Hardware do receptor e antena

3.3. Processador de range

3.4.Fontes de erro

3.5. Processador de navegacao

4. NAVEGACAO POR SATELITES AVANCADA

4.1 GNSS diferencial

4.2 Posicionamento e atitude por fase da onda portadora
4.3 Ambientes com baixa relagdo sinal-ruido

4.4 Mitiga¢do multicaminho

4.5 Monitoramento do sinal e rastreamento semi-codeless

5. INTEGRAGCAO INS/GNSS

5.1 Arquiteturas de integracao

5.2 Modelos do sistema e sele¢céo de estados
5.3 Modelos de medicéo

5.4 Integracdo INS/GNSS avancada

6. ALINHAMENTO DE INS E ZERO VELOCITY UPDATES

6.1 Alinhamento por transferéncia
6.2 Alinhamento quase-estacionario com rumo desconhecido
6.3 Alinhamento fino quase-estacionario e zero velocity updates

7. AVALIACAO

7.1 Avaliagdo do contetdo do curso

7.2 Avaliagcdo da atuacao do aluno

7.3 Avaliacéo da atuacao do professor

7.4 Avaliagdo das condigbes materiais e fisicas em que se desenvolve o curso
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