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相关文章 
本文作者相关文章 

· 马珍珍，盛蔚，房建成  

微小型无人机用微磁数字罗盘集成系统的设计  
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摘要  针对现有微磁数字罗盘成本高、输出频率低、动态定姿时易发散等问题，结合微小型无人机(MUAV)导航

与控制系统的组成特点，设计了一种利用MUAV机载微惯性测量单元(MIMU)中的天向陀螺输出判断无人机的运

动状态，采用MIMU中的3轴加速度计组件测量的地球重力矢量，配合3轴磁阻传感器测量的地球磁场矢量，共同
进行姿态确定的微磁数字罗盘集成系统。对传统的环境干扰磁场校正方法进行了完善与验证，使之适合于空间三

维定姿。试验结果表明：系统总体性能良好，航向精度可达0.5°，成本为同类产品的1/5，输出响应可达

50 Hz，满足应用于MUAV导航控制系统的微磁数字罗盘的高精度、低成本和实时性的要求。 
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