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Resumen

En las ultimas décadas, el uso de sensores inerciales y magneto-resistivos ha abierto un amplio
campo de investigacién cientifica para el desarrollo de diversos algoritmos aplicados principal-
mente a sistemas de navegacion en vehiculos autonomos. Especificamente, estos sensores han sido
aplicados en el desarrollo de sistemas AHRS (del inglés, Attitude and Heading Reference System),
para la estimacion de la orientacion de un cuerpo rigido, haciendo uso de algoritmos computacio-
nales que permiten la fusion de todos los datos provenientes de los sensores. Generalmente estos
algoritmos hacen uso de un Unico conjunto de sensores (acelerdmetros, magnetémetros y girome-
tros), que en la literatura es cominmente llamado IMU (del inglés, Inertial Measurement Unit),
y que en este trabajo hemos llamado unidad de medicion (MU, Measurement Unit).

En este trabajo se disefio, simul6 e implemento, un sistema AHRS robusto y tolerante a fallas.
El sistema consiste en tres MU’s espacialmente distribuidas, donde cada MU es visto como un
nodo o agente dentro de una red de sensores y el sistema completo se modela usando la teoria de
grafos. Cada agente tiene la capacidad de estimar un cuaternién unitario de orientacién, haciendo
uso de un algoritmo de estimacion determinista y un observador no lineal. Entonces, para fusionar
la informacidén de los tres nodos, se utiliza un algoritmo de consenso dinamico, donde cada nodo
se comunica con su nodo vecino. La informacion transmitida permite a cada nodo actualizar su
informacion local para posteriormente ser transmitida a sus vecinos con el fin de alcanzar un
consenso. Ademas, se presentan los resultados experimentales, realizados durante una estancia
de tres meses en el laboratorio ICUBE y el INSA (Institut National des Sciences Appliquées) en
la ciudad de Estrasburgo Francia. Las estimaciones de orientacion del sistema propuesto en este
trabajo son comparadas con una orientacién de referencia obtenida de un sistema de alta precisién
basada en camaras Optitrack.
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