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Conceitos de navegacdo. Historia da navegacéo. Definicdes matematicas. Sistemas de coordenadas e referéncia.
Parametrizagdo de atitude. Sensores inerciais. Sistemas de navegacao inercial. Equag8es de navegacéo. Analise de
erros, calibragdo e alinhamento inicial. Navegagéo inercial assistida com magnetdémetro, bardmetro, profundimetro,

oddémetro, radar e sonar Doppler. Estimacédo de estados: filtro complementar, filtro de Kalman; filtro estendido de
Kalman. Exemplos de aplicacao.
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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. CONCEITOS DE NAVEGAGAO

2.1 O que é navegacado?

2.2 Navegacao inercial

2.3 Radio-navegacéao e navegacao por satélites
2.4 Feature Matching

2.5 O sistema de navegacao completo

3. SISTEMAS DE COORDENADAS, CINEMATICA E A TERRA

3.1. Sistemas de coordenadas

3.2.Cinemética

3.3. Superficie terrestre e modelos gravitacionais
3.4. Transformacao de coordenadas

4. SENSORES INERCIAIS

4.1 Acelerdbmetros

4.2 Girbmetros

4.3 Unidades de medicéao inercial
4.4 Erros caracteristicos

5. NAVEGAGAO INERCIAL

5.1 EquacgBes de navegacédo no triedro inercial, terrestre, e de navegacao
5.2 Precisé@o das equac¢fes de navegacgao

5.3 Inicializac¢éo e alinhamento

5.4 Propagacéo de erros em INS

5.5 INS estabilizado e navegacao inercial no plano horizontal

6. SISTEMAS DEAD-RECKONING E DE MEDICAO DE ATITUDE E ALTITUTE

6.1 Medicéo de atitude

6.2 Medicéo de altitude e profundidade
6.3 Oddmetros

6.4 Pedestrian dead-reckoning

6.5 Radar e sonar Doppler

7. FILTRO DE KALMAN

7.1 Introducgéo

7.2 Algoritmos e modelos

7.3 Problemas de implementacéo
7.4 Extens0es ao filtro de Kalman

8. AVALIACAO

8.1 Avaliacdo do contelido do curso

8.2 Avaliacdo da atuacao do aluno

8.3 Avaliacdo da atuacao do professor

8.4 Avaliacdo das condi¢cdes materiais e fisicas em que se desenvolve o curso
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