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RESUMO

Introdução: A navegação inercial permite estimar trajetórias sem depender exclusivamente de sinais externos
como o GNSS/GPS, sujeitos a perdas em ambientes obstruídos. Contudo, sensores MEMS de baixo custo
sofrem com rápido acúmulo de erros decorrentes de ruídos e dupla integração numérica. Objetivo: Projetar e
validar um sistema de navegação inercial de baixo custo, investigando métodos de fusão sensorial e técnicas
para mitigar desvios de deriva estocástica. Metodologia: Inicialmente avaliou-se o rastreamento linear com
transdutores básicos, cuja divergência rápida evidenciou a interferência gravitacional e ruídos. Implementou-
se então a modelagem de atitude tridimensional via Filtro de Mahony sobre acelerômetros e giroscópios.
Diante de limitações computacionais e deriva temporal, migrou-se o hardware para microcontrolador sob
FreeRTOS com rotinas determinísticas e não-bloqueantes, integrando um receptor GNSS para correções
absolutas  e  executando  ensaios  dinâmicos  em  rodovias.  Resultados:  A  orquestração  das  tarefas  e  a
sincronização temporal das amostragens eliminaram perdas de pacotes e geraram traçado de telemetria
coeso e validado. Constatou-se que a confiabilidade do sistema depende do equilíbrio entre filtragem de
atitude, referências externas esporádicas e execução em tempo real. Conclusões: A viabilização de sistemas
inerciais acessíveis requer hardware veloz e correções estocásticas integradas, estabelecendo bases para o
uso de nós sensores com processamento preditivo nativo.  
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