IMPLEMENTACAO EXPERIMENTAL DE UM ESTIMADOR DE ESTADOS PARA
UM SIMULADOR DE ATITUDE DE SATELITE

Denis Sondermann Cardoso ' (UNIP/SIC, Bolsista PIBIC/CNPq)
Dr. Luiz Carlos Gadelha de Souza® (DMC/INPE)

RESUMO

Futuras missdes espaciais cada vez mais envolverdo satélites com maior grau de autonomia e
grande precisdo de apontamento, requerendo Sistemas de Controle de Atitude (SCA) com
desempenho cada vez melhor, que por sua vez, ¢ funcdo da eficiéncia dos algoritmos de
controle a serem implementados nos computadores de bordo. Existe disponivel na literatura
uma variedade de técnicas de controle de atitude, tratando de questdes como estabilizacdo,
identificacdo, estimacdo e robustez que precisam ser validadas e implementadas
experimentalmente e que podem incrementar o desempenho do SCA. Uma das maiores
dificuldades para o desenvolvimento de bancadas de teste experimentais estd associada a
criacdo do ambiente de gravidade proximo de zero e livre de torques, semelhante ao ambiente
em que o SCA opera no espago. Em contrapartida, o desenvolvimento e implementacido de
prototipos para verificagdo experimental dos algoritmos de controle € etapa fundamental para
o sucesso de uma missdo espacial. O projeto a que este resumo se refere descreve e propde a
constru¢do de um Simulador de Sistemas de Controle de Atitude de Satélites (SSCAS) que
permitird investigar experimentalmente a dinimica e o SCA de satélites com componentes
rigidos e flexiveis. A Divisdo de Mecanica Espacial e Controle (DMC) do INPE estd
construindo um Laboratério de Simula¢do (LabSim) com o objetivo de ter o ambiente
necessdrio para a implementagdo de testes do sistema de controle de satélite. Neste contexto,
este projeto permitird: 1) a demonstracio experimental de aspectos fundamentais da dindmica
de atitude de satélites rigido-flexiveis e a 2) investigacdo experimental do desempenho de
diferentes técnicas e estratégias de controle de atitude disponiveis na literatura.
Particularmente, neste trabalho simulou-se a dindmica do SSCAS em torno do eixo vertical,
projetando-se uma lei de controle através do método de alocacdo de pdlos para o sistema de
equacdes na sua forma linearizada. Além disso, foi desenvolvido um algoritmo de
identificacdo para estimar a matriz de inércia e o centro de gravidade considerando a dindmica
da plataforma com rota¢do em torno do eixo vertical. Espera—se que a experi€ncia adquirida
com o desenvolvimento deste projeto auxilie a DMC na constru¢ido do LabSim e no
desenvolvimento de SCA de futuros satélites a serem construidos no pais.
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