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Estudio de componentes y 
construcción 

Calibración 

Algoritmo para acel., gyro y mag. 

Calibrado 

Acelerómetro método 6 posiciones 

Magnetómetro método ajuste a 
elipsoide 

Fusión sensorial 

Estática 

Dinámica 

F. complementario 

F. Kalman 

• Gyro 

• Gyro-Accel-Mag 

Diseño y calibración de un sistema  

de navegación inercial basado en  

tecnología MEMS 
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Acelerómetro Magnetómetro 

Fusión sensorial 

 Desarrollo de un INS. 

 Elaboración de bajo costo y sobre una plataforma open-source hardware. 

 Análisis de diferentes métodos de calibración. 

 Análisis de diferentes algoritmos de determinación de la actitud. 

 Plataforma “low cost” de navegación 
inercial para pruebas construida. 

 Algoritmo capaz de calibrar errores de bias, 
sensibilidad y desalineamiento en 
giroscopios y acelerómetros. En 
magnetómetros también se corrige el error 
de “hard iron”. 

 Buena determinación de ángulos de Euler, 
con un error cercano al 1%. 

 Cálculo de la actitud dinámicamente 
mediante: filtro complementario 
(implementado) y de Kalman. 


