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Resumo: Como proposta principal este trabalho visa o desenvolvimento de um protétipo
para monitoramento de posicao absoluta. Este protdtipo deve ser capaz de realizar o
monitoramento de um percurso tendo como resultado final uma melhor precisao quando
comparado a um monitoramento feito com uma mddulo GPS comum. A maior precisao
serd obtida realizando a fusdo de dados de um GPS (Global Positioning System) com um
acelerdmetro. A captura da aceleracao linear é feita por meio do sensor de orientacao
absoluta BNOo055 juntamente com um mddulo GPS que realiza a captura dos dados de
latitude e longitude. A aplicacdo do Filtro de Kalman é feita por meio de um
microcontrolador de arquitetura ARM (Advanced RISC Machines), o qual realiza a fusdo
dos dados provenientes do mddulo GPS e do sensor BNOO055 para estimar uma posicao
futura. A placa de circuito impresso foi construida para realizar as conexdes entre o
microcontrolador, modulo GPS e sensor BNO055. Testes sdo realizados para comprovar o
funcionamento do filtro de Kalman, dois percursos feitos a uma distancia superior a 200
metros e um outro com um percurso de 110 metros. Por fim tem-se um protdtipo para
monitoramento de posicdo absoluta capaz de ter uma precisao melhor do que um

monitoramento simples com dados de GPS.
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