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EMENTA: (Síntese do Conteúdo) 

 

Conceitos de navegação. História da navegação. Definições matemáticas. Sistemas de coordenadas e referência. 

Parametrização de atitude. Equações de navegação. Estimação de estados: filtro complementar, filtro de Kalman; filtro 

estendido de Kalman. Sistemas de navegação inercial. Análise de erros, calibração e alinhamento inicial. Navegação 

empregando satélites. Sistema GPS: Princípios. Transmissão: estrutura dos sinais. Canal: ionosfera/troposfera. 

Recepção: antena e processamento dos sinais. Determinação de posição: pseudodistância, multicaminho e erros. 

SBAS e GBAS: GPS diferencial. Novos sistemas GNSS: GLONASS, GALILEO, COMPASS/BEIDOU. Fusão sensorial e 

integração INS/GNSS. Navegação inercial assistida com barômetro, altímetro, magnetômetro e Doppler. Tópicos 

avançados em navegação. Exemplos de aplicação. 

ASSINATURA(S):    

Aprovado na Assembléia Departamental em  /  /      
Chefe do Departamento 

Lavras,  /  /   



 
CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 

 
1. INTRODUÇÃO 

1.1. Apresentação de alunos e professor 
1.2. Apresentação do plano de curso 
1.3. Metodologia de ensino-aprendizagem e avaliação 
1.4. A disciplina no currículo e integração com outras disciplinas 
1.5. A disciplina na formação do profissional e da pessoa 

 
2. INTRODUÇÃO À NAVEGAÇÃO, SISTEMAS DE COORDENADAS, CINEMÁTICA E A TERRA 

2.1 O que é navegação?  
2.2 Navegação inercial, radionavegação e navegação por satélites 
2.3 Sistemas de coordenadas e cinemática 
2.4 Superfície terrestre, modelos gravitacionais e transformação de coordenadas 

 
3. FILTRO DE KALMAN 

3.1. Introdução 
3.2. Algoritmos e modelos 
3.3. Problemas de implementação 
3.4. Extensões ao filtro de Kalman 
 

4. SENSORES INERCIAIS 

4.1 Acelerômetros 
4.2 Girômetros 
4.3 Unidades de medição inercial 
4.4 Erros característicos 
 

5. NAVEGAÇÃO INERCIAL 

5.1 Equações de navegação no triedro inercial, da Terra, e de navegação 
5.2 Precisão das equações de navegação 
5.3 Inicialização e alinhamento 
5.4 Propagação de erros em INS 
 

6. SISTEMAS DE NAVEGAÇÃO POR SATÉLITES 

6.1 Fundamentos de navegação por satélites 
6.2 Sistema de posicionamento global 
6.3 GLONASS 
6.4 Galileo 
6.5 Sistemas de navegação regionais e interoperabilidade GNSS 
 

7. PROCESSAMENTO, ERROS E GEOMETRIA EM NAVEGAÇÃO POR SATÉLITES, E NAVEGAÇÃO 
POR SATÉLITES AVANÇADA 

7.1 Geometria em navegação por satélites, receptor e antena 
7.2 Processador e fontes de erro 
7.3 GNSS diferencial 
7.4 Ambientes com baixa relação sinal-ruído e mitigação multicaminhamento 
7.5 Monitoramento de sinal 
 

8. SISTEMAS DEAD-RECKONING E DE MEDIÇÃO DE ATITUDE E ALTITUTE  

8.1 Medição de atitude 
8.2 Medição de altitude e profundidade 
8.3 Odômetros 
8.4 Doppler, radar e sonar 
8.5 Outras técnicas dead-reckoning 



 

 

 
 

9. INTEGRAÇÃO INS/GNSS E NAVEGAÇÃO INTEGRADA MULTISENSOR 

9.1 Arquiteturas de integração 
9.2 Modelo do sistema e seleção de estados 
9.3 Modelo de medição 
9.4 Integração INS/GNSS avançada 
9.5 Exemplos avançados de integração 
 

10. AVALIAÇÃO 

10.1 Avaliação do conteúdo do curso  
10.2 Avaliação da atuação do aluno  
10.3 Avaliação da atuação do professor 
10.4 Avaliação das condições materiais e físicas em que se desenvolve o curso 
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