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INTRODUCCION

® En la navegacidon maritima y aéreo
® Elaboracion pilotos automdaticos
® Orientacion sin GPS



Alcances

Implementacion Compas 3 wire.
Medicion periodica 30 segundos

Visualizacion GLCD




ANTECEDENTES

® Sol, estrellas , luna,
® Brujula sencilla



18F443]1

® Microchip
® 8 Mhz

® 40 pines (36 entrada/sali
® 8 canales PWM



MODULO HM55B

Hitachi
Sensor de campo magnéetico

0.3 pulgadas

6 pines conexion

Muy sensible al campo magnético
Compatibilidad moédulos Basic Stamp
Basic



Sensores Similares y Proveedores

Honeywell Aerospace Plymouth Spartons Electronics

HMC1051/HMC1052L/HMC1053 SPARTON $§P3002D-4D KIT
COMPASS DEVELOPMENT KIT

Electroavil-es

MODULO COMPAS
HITACHI HM55B



Funcionamiento HM55B
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Configuracion HM55B




SET Comando HM55B

e
0000

0011 Fedirreporte de estado




Banderas de Estado HM55B

anieads
1100 IMedicion exitosa

IMedicidn en proceso o reseteado

Fedir reporie de estado




Protocolo de Comunicacion




Protocolo de Comunicacion




Protocolo de Comunicacion




Protocolo de Comunicacion

R R R Rk RAR R A

X Cata (11 bits) Y Data (11 bits)
P

+

2's complement, MS8 first
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Recolectado datos




procedure habilitar() tiniciar g medir

=1 sub procedure medir ()
delay us(400] out [}
EN = 0O
sub pulse ]
E3z =10
procedure ini) pulse (]
sub procedure get axes () E3_DIR = 1 ES = 0
habilitar () sub pulse
E3 =0
procedure out () pulse (]
DELLY U3 (&00) E5_DIR = O sub
- suh

feprio el comando para reset procedure pulse()

reset Zensor () delay_us(13]

RELOJ = 1
delay us(l4)
RELDI = 0O

habilitar() delay us(31)

end sub
DELAY U3 (500}

DELAY US(400)

fresetea &l zansor

wedir | ) sub procedure reset sSensor i) Comando
out (] Reset

DELAY 5 (3500 q

pulse 1)
E3 =0
pulse |}
E3 = 0
pul=e
E3 =0

pulse i)
end sub Comando

Measure




do
habilitar ()
DELAY TS (200)

reporte ()
DELAY TS (200)

tobtengo estade del sensor
eztado[0] extractor ()
eztado[1] extractor ()
eztado[Z] extractor ()

eztado[3] extractor ()

DELAY UO3(1z00]
Joop until [ (estado[0] = 1) and [(estado[1]
and [(estado[2] = 0) and (estado[3] = 0]

Comando
Status

End Ener
Flag Fiag

freporte del sensor
sub procedure reportel)
out |1

pulse [
E3x =1
pulse [
E3z =0
pulse 1)
E3 = 0
pulse [
end suhb

tobtengo un dato del sensor
Ttrabajo conr postmode
sub function extractor() as hyte
in (]
delay us(15)
RELOJ = 1

delay us(14)
result = EI
RELOI =

delay us(3il)
end suhb




valaor
to 10
{ x[10-1i] =
next i
for i = 0 to 10

w[10-1] =3

0 to 10
x1 + (n2[i]*=x[1i]}

X Data {11 bits) ¥ Diata {11 bits)

0 to 10

= vl 4+ [(na2[i] *v[i]]

'para =1
if x[10]
! ¥l = %1 or negy

end if

if y[10]
{ w1

A

end if




if y[10]

f angle

éelse

E angle = =20

end if

gelse

angle = atan(-v1/x1)]
angle (angle*1380) /3.

if

if (=x[10] 1) and (v[10]
; angle = angle + 180

.enﬂ if

if (x[10] = 0) and (v[10]
' angle = angle + 360

end if

if (=x[10] = 1) and (v[10]
: angle = angle + 180
end if

end =ub
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Conclusiones

> Mediciones con interferencia provocao
errores.

> Sensor simulado.con microcontrolador.

> Implementacion de nuevas funciones.




Recomendaciones

» Conocimiento del formato de los datos. de
medicion.

> Cadlibracion mediante software.

> Evitarla exposicion ¢ ampos




