Compass Sensors

CMPS03

Philips KMZ51 magnetic field sensor

honeywell vend un module boussole entierement compensée entre + et - 60° d'inclinaison avec une resolution d'environ 1° = 300 €

si la carte n’est pas parallele a la surface du globe l'angle qu elle te donnera sera forcement faux

La seule solution est de faire une mesure compensée (mesure de champs magnetique selon X et Y avec le module CMP03 ou deux capteurs de champ monté perpendiculairement mais parallele au globe ), + une mesure de champ selon l'axe z (perpendiculaire au globe) + deux mesures d inclinaisons selon X et Y (tangage et roulis)

Une fois ces données numerisees il faut resoudre une equation a base de sinus, cosinus arctan, multiplication, division, c est faisable avec un PIC mais il faut un ENORME travail de programmation car si tu prends la serie 16F (prix faible et encombrement minimum) il n'y a aucune fonction mathematique. Avec un 18F je pense que le travail de prog est mon compliqué

http://www.sparkfun.com/commerce/product_info.php?products_id=8656
Module boussole "HMC6352"

Module boussole "HMC6343"

http://www.active-robots.com/products/sensors/sparkfun/magneto.shtml
http://project.jameswilkinson.me.uk/welcome.htm
http://automatepc.fr/?page=I2cMiniCom
http://col2000.free.fr/eepserie/pes_indx.htm
http://www.i2cchip.com/pdfs/i2c2pc.pdf
