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Este trabalho apresenta uma validacao computacional da fusao de dados de sen-
sores GNSS e IMU utilizando Filtros de Kalman Estendido (EKF) e Unscented (UKF)
em veiculos auténomos simulados no ambiente CARLA. A metodologia combina medi-
¢oes absolutas de posicao do GNSS com dados de alta frequéncia da IMU, compensando
suas limitagoes individuais: o GNSS sofre degradacao em ambientes urbanos, enquanto a
IMU acumula erros temporais. Os resultados demonstram que ambos os filtros reduzem
significativamente os erros de posicionamento, com melhorias médias de 17,5% (EKF) e
15,2% (UKF) no erro RMS euclidiano em quatro cenarios distintos. A andlise comparativa
revela que, para sistemas com nao linearidades moderadas e baixa dimensionalidade, o
EKF e o UKF apresentam desempenho equivalente, sendo a escolha entre eles dependente

de requisitos computacionais.
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