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актуальна задача использования магнитометрических датчиков в ИИСО для ПО в виду отсутствия 

чувствительности к динамике подвижного объекта. 

Магнитометрический датчик представляет собой устройство для измерения интенсивности 

одной или нескольких составляющих магнитного поля они могут быть реализованы на различ-

ных физических принципах измерения магнитного поля, но наиболе востребованными являются 

магниторезистивные датчики в виде интегральных микросхем. Данные датчики отличаются вы-

сокой чувствительностью и позволяют измерять самые малые изменения магнитного поля. Се-

годня рынок предоставляет широкий выбор одно-, двух- и трехосевых электронных ММД. Прин-

цип работы которых основан на изменении направления намагниченности M внутренних доме-

нов слоя пермаллоя (NiFe) под воздействием внешнего магнитного поля рис. 1 [1]. 
 

 
 

Рис. 1. Принцип построения магниторезистивного магнитометра 

В зависимости от угла  между направлением тока I и вектором намагниченности M изменя-

ется сопротивление пермаллоевой пленки. Под углом 90° оно минимально, угол 0° соответствует 

максимальному значению сопротивления. Наиболее известными датчиков на основе тонкопле-

ночных магниторезисторов являются такие фирмы, как «Phillips» (одно- и двухосевые датчики 

KMZ51, KMZ52), «SpaceElectronics» (датчик ММS101), «Honeywell» (датчики серии HMC). Од-

нако наибольшее распространение нашли датчики фирмы «Honeywell» ввиду своей малой стои-

мости, высокой надежности, малой массы и габаритов.  

Цель данной работы. В данной работе проведено исследование по применению ММД в 

ИИСО реализованной на базе волнового твердотельного гироскопа для обеспечения процедуры 

начальной выствавки. 

Результаты работы. Показано, что использование ММД в ИИСО на базе ВТГ позволяет 

обеспечить процедуру начальной выставки, но основная проблема использования ММД заклю-

чается в необходимости выполнения процедуры колибровки данных датчиков. 
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Современный смартфон, в зависимости от ценовой комплектации модели, может включать 

самые разнообразные датчики: акселерометрами, гироскопами, магнитометрами, баровысотоме-

ром и др. 

Магнитометр (Magnetic Field Sensor), как и привычный магнитный компас, отслеживает ори-

ентацию устройства в пространстве относительно магнитного поля Земли (МПЗ). На базе 
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магнитометров может быть реализована магнитометрическая система ориентации. Если смарт-

фон/планшет установлен на поверхности близкой к горизонтальной, то по сигналам магнитомет-

ров XH  и YH  может быть однозначно определен азимут, т. е. угол между его осью Y и направ-

лением на магнитный север. Азимут изменяется от 0 до 360 и отсчитывается от направления на 

магнитный север по часовой стрелке. Знаки сигналов магнитометров XH  и YH  могут служить 

информацией о том, в каком квадранте находится ось продольная Y смартфона/планшета. Ази-

мут смартфона может быть вычислен по следующей формуле [1]: 
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Для подтверждения работоспособности проводился эксперимент на планшетном компьютере. 

Результаты эксперимента приведены на рис. 1. 

 
Рис. 1. Вычисление азимута по магнитометрам планшетного компьютера 

 

Точность вычисления азимута составила несколько градусов, что приемлемо для использова-

ния в качестве пешеходного навигатора.  
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Информационно-измерительная система ориентации (ИИСО) бесплатформенного типа (опре-

деления углов курса, тангажа и крена) построенные на различных гироскопических датчиках, 

являются интеллектуальным ядром подвижных объектов (ПО).  

Основные проблемы построения ИИСО для различных ПО заключаются в следующем. 


