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O presente trabalho teve como objetivo estudar a aplicagéo do filtro de Kalman
Extendido (EKF) em Veiculos Aéreos Nao Tripulados (VANTSs), visando
aprimorar a estimacao de estados e possibilitar maior autonomia em voo por
meio de um programa desenvolvido em Python. A pesquisa concentrou-se na
integracdo de dados de sensores inerciais (IMU) e de posicionamento (GPS),
considerando sua relevancia para o controle e a navegacdo autbnoma. A
metodologia adotada baseou-se na utilizagdo do simulador AirSim
(Microsoft,2021), com a release MSBuild2018, no qual foram realizados testes
em cenarios controlados. O cddigo em Python implementou o EKF, empregando
equacgdes provenientes de acelerbmetro, giroscopio, magnetémetro e GPS.
Além disso, foi realizada a automatizagao dos voos no ambiente simulado, o que
permitiu a coleta sistematica dos dados necessarios a analise do desempenho
do filtro. Os resultados demonstraram que o EKF foi capaz de integrar as
diferentes fontes de dados, reduzindo ruidos e proporcionando maior
estabilidade na estimacido da posicdo e da orientacdo do VANT. Observou-se
que a fusdo entre IMU e GPS resultou em trajetérias mais consistentes e
confiaveis, reforcando o potencial da técnica para aplicagdes praticas em
sistemas autbnomos. Conclui-se que o estudo atingiu seus objetivos ao validar
a eficacia do LKF em ambiente simulado, confirmando sua relevancia como
ferramenta de fusao sensorial.
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