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RESUMO

Este trabalho, iniciado em marco de 2006, tem como objetivo a elaboracdo de um
sistema de controle de atitude, voltado para pequenos satélites, utilizando o campo magnético
terrestre. Inicialmente, o projeto possui 3 dreas de estudo principais: modelagem do campo
magnético terrestre, simulacdoes do sistema de controle, e finalmente, a elaboracdo da
tecnologia, sendo todos resultados obtidos com auxilio do software MatLab.

O campo magnético terrestre é uma das varidveis que afetam a orientagdo dos satélites
artificiais em relacdo ao seu centro de massa, ou seja, afeta a atitude de satélites
principalmente quando se encontram em baixas altitudes terrestres (até 1000 km). Assim, este
campo interage com os campos do satélite, sejam préprios ou induzidos, residuais ou de
controle, o que da origem a torques que influenciam o movimento de controle. Além disso, o
campo geomagnético € utilizado com freqii€ncia para observar a atitude através de sensores
magnéticos que indicam a dire¢do do campo no satélite. Portanto, para modelagem e
simulagdes, sdo necessdrias conhecimentos de bases mdveis e bases inerciais (sistemas de
referéncia), bem como das componentes do campo magnético em funcdo da posi¢do do
satélite, calculadas com rapidez e precisdo. Diante dessa necessidade, um programa que
utiliza um algoritmo recursivo para o cdlculo das componentes do campo magnético foi
desenvolvido para o auxilio das atividades.

A partir dai, passa-se ao estudo das técnicas de controle que serdo utilizadas no
projeto. A fonte principal é a Teoria do Controle Otimo, que aborda entre outros fatores, a
ferramenta denominada Regulador Linear Quadrético, fator relevante para o andamento do
projeto que calcula os ganhos da malha do satélite. Este método baseia-se em encontrar um
modelo de referéncia do sistema em malha fechada em um determinado instante considerando
duas matrizes (Q e R) empiricamente escolhidas. Sendo assim, passa-se a determinacio dos
pardmetros de controle do problema.

Uma vez obtidos esses resultados, a formulagdo do sistema de controle estard concreta
e os objetivos finais do projeto poderdo ser alcangados.
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