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Introducao: O sistema de Global Positioning System (GPS) ¢ amplamente utilizado calcular e
para localizar a posi¢do em tempo real de algum ponto do planeta, a precisao do gps € capaz de
nos dizer a localizagdo com uma margem de erro de dezenas de metros, portanto, ndo podendo
aché-la quando se fala de pequenos deslocamentos, como por exemplo dentro de um quarto ou
shopping.

Com a utilizacdo de acelerometros € possivel obter com precisdo em centimetros a aceleracao de
um objeto, e com esse tipo de sensor talvez seja possivel a resolugdo deste problema.

Defini¢cao do problema e metodologia: O grande desafio desse problema ¢ contornar falta de
precisdo suficiente dos sensores para obter uma uma correta posicao do usudrio. O teste feito foi
com acelerometros, que medem a aceleragdo instantanera do celular. Para que a posicao seja
calculada, ¢ necessario fazer uma dupla integral, neste caso, foram testadas diferentes métodos de
integragdo[l], para avaliar a precisao deles.

A conclusdo tirada € que se as condi¢des de nyquist ndo forem satisfeitas(taxa de amostragem
versus frequencia de oscilagdo), a precisdo dos métodos de integragdo ird depender da geometria
das curvas da funcao.

Resultados e conclusdes: A conclusdo tirada € que se as condigdes de nyquist ndo forem
satisfeitas(taxa de amostragem versus frequencia de oscilacdo), a precisdo dos métodos de
integracdo ira depender da geometria das curvas da funcao.

A segunda conclusao ¢ que ¢ fundamental o aumento da taxa de amostragem de pontos da funcao
para aumentar a precisdo do célculo da posicdo. Como os aparelhos tem limitagdo na frequéncia
de coleta de informacdes do acelerometro, ¢ necessario dados de outros tipos de sensores para
complementar e corrigir a imprecisao e os erros de deslocamento.

Com a integracdo dupla, o erro cresce quadraticamente em relagdo ao tempo, sendo impossivel
estimar a posicao depois de alguns minutos do inicio da contagem de distancia.
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