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摘要：由于制造工艺的原因，三分量磁通门传感器存在固有的零位误差、标度误差和正交误差。介绍了三分量 

磁通门传感器固有误差的特点，及其数学描述方法。提出了一种循环优化算法，将优化算法引入全部固有误差的 

校正，采用循环计算的思想提高了解算误差校正参数的准确度。解决 了由于测量数据中三种固有误差的同时存 

在，难于准确求算每种校正参数的问题。应用表明，循环优化算法大大提高了三分量磁通门传感器的校正效果。 
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1 引 言 

三分量磁通门传感器是磁场测量中使用广泛的 

测磁仪器，适用于地磁场观测、船磁检测、地质勘探、 

水下目标探测等各种领域。三分量磁通门传感器由 

三个正交放置的磁通门作为敏感元件构成测量坐标 

系 J，由每个敏感元件分别输出磁场矢量在传感器 

测量坐标系下的三个组成分量。理想情况下，三个 

敏感元件具有空间三轴正交、对磁场相同的灵敏度、 

无剩磁等物理特性。实际上，由于制造工艺和材质 

的原因，三分量磁通f14#感器普遍存在着固有的零 

位误差、标度误差和正交误差 。 

经验表明，标度系数的差异造成的测量误差约 

有数十纳特，零位误差在一百纳特左右。在地磁场 

背景场下，如果三分量磁通门传感器的正交误差大 

于0．5。，经过计算可知由三轴不正交所带来的磁场 

测量误差将达数百纳特 J。因此，三分量磁通门传 

感器在使用前必须进行固有误差的校正 。对三 

分量磁传感器的校正经常采用旋转法 J，即在均匀外 

磁场中，保持传感器在特定姿态下绕固定轴旋转，建 

立以校正参数为变量、传感器输出分量和姿态角为系 

数的方程组，求解校正参数。此外还有专门针对正交 

误差校正的优化算法 J，以正交校正参数为变量建立 

目标函数，优化求函数极值得到校正参数。针对标度 

误差和零位误差的“椭球拟合”算法 J，根据输出磁 

场三个分量空间轨迹的几何特点求算校正参数。 

本文在文献[7]、[8]的基础上，分析了零位误 

差、标度误差和正交误差对传感器输出造成的影响， 

将文献[3]提出的优化校正算法引入到全部固有误 

差的校正。应用过程中发现，由于零位误差、标度误 

差和正交误差在测量数据中同时存在，使每一种误 

差校正参数的求算都受到其他两种误差的干扰，结 

果不够精确。为了消除多种误差同时存在对校正效 

果的不利影响，进一步改善校正效果，提出循环优化 

求算误差校正参数的方法。 

2 三分量磁通门传感器误差模型 

在环境磁场为零的条件下，三分量磁通门传感 

器输出应该为零，但由于制造磁传感器所用材质或 

其他原因，使其输出不为零，这种现象称作零偏，由 

零偏所造成的传感器误差称为零位误差。零位误差 

附加于磁传感器的三个分量之上，其大小一般不随 

磁传感器姿态的改变而变化。具有零位误差的磁传 

感器输出与真实外磁场之间的关系可表示为： 

AB=BM一 (1) 

式中， 为地理坐标系到理想正交的传感器测量坐 

标系的旋转矩阵 ；日为实际的外磁场向量；日 为 

磁传感器输出向量；Z 为零位误差向量。 

理想情况下，三分量磁传感器在三个方向上的 

敏感元件，应该具有完全相同的灵敏度，即在相同强 

度的磁场下输出值相同。实际上，磁敏感元件的灵 

敏度不可能完全相同，这就造成了标度误差。存在 

标度误差的磁传感器，其输出与真实外磁场之间的 

关系可表示为： 

AB=So BM (2) 

式中， 为对角型的标度误差矩阵。 
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三分量磁通门传感器内部由三个铁芯及绕在铁 

芯上的螺线管作为其对三维磁场的敏感元件，三个 

敏感元件确定了一个测量坐标系。定义正交误差： 

三分量磁通门传感器坐标系与理想正交坐标系分别 

为 0一xyz、0一 lY1zl；oz与 OZ1重合，坐标平面yoz与 Yl 

OZ1重合；OX轴与 l oy1平面的夹角为 OL，oy轴与 oy1 

轴夹角为 ，OX轴在平面 oy。上的投影与 OX 的夹 

角为 ，称 、卢、 为正交误差角。存在正交误差的 

三分量磁通门传感器的输出可表示为： 

AB=0。B (3) 

式中，0 为正交误差矩阵。 

当同时考虑零位误差、标度误差和正交误差时， 

磁传感器输出与真实外磁场之间的关系可用线性方 

程表示为 J： 

AB=0 S (BM—Z ) (4) 

式中，正交误差矩阵 0 、标度误差矩阵s 、零位误差 

向量 z 可分别表示为： 

『。os cos cos sin —sin ]一 
= f 0 COS卢 sin卢f ， 
l 0 0 1 J 

：『 +5 + ]一 ， ：『 Y] L 1
+s L J 

三分量磁传感器的校正，就是要求出传感器固 

有的零位误差、标度误差和正交误差角，将它们作为 

误差校正参数，利用式(4)对传感器输出进行校正， 

得到真实外磁场向量在传感器坐标系下的输出分 

量。校正参数一经求出，即可视为不变常数，可以长 

期使用。 

3 固有误差对传感器输出的影响 

在三分量磁通门传感器不存在固有误差的理想 

情况下，磁传感器输出为真实外磁场在传感器测量 

坐标系下的向量值： 

BM=AB 

当旋转矩阵A任意取值时，对上式两端同时取 

向量的模，则磁传感器各输出分量应满足： 

硫+ 硫= (5) 

为磁场总量，均匀外磁场中为一常数。式(5) 

表示坐标在原点，半径为 的标准球面，即传感器 

输出的磁场总量为不变的常数。 

当同时考虑零位误差、标度误差时，参照式 

(5)有： 

(警 ) +( ) +(警 )‘ 6) 

式 (6)表示 中心在( ， ， )，轴半径分别为 

(1+s )T、(1+s )T和(1+s )T的椭球面 J。其中， 

零位误差导致球面中心偏离原点，标度误差导致球 

面的变形，即从标准球面变为椭球面。磁传感器输 

出的三个分量折算成的磁场总量为该椭球面上的点 

到坐标原点的距离。可见，由于零位误差和标度误 

差的存在，磁传感器输出的磁场总强度随着磁传感 

器姿态的改变而改变。 

当仅考虑正交误差给三分量磁通门传感器带来 

的影响时，由式(3)可得： 

日M=0： B 

匀强磁场中，三轴理想正交的三分量磁通门传 

感器，其输出的总量磁场强度与传感器姿态无关。 

而非理想正交的磁传感器，其输出的磁场总量是姿 

态角的函数，即随着 4的不同取值，上式右侧向量 

的模将发生变化。磁传感器输出的三个分量满足： 

十曰 +曰 =f(A) (7) 

式(7)表示一个半径随传感器姿态变化的变形 

球面。因此，正交误差也导致了传感器输出总量随 

姿态的变化。 

4 循环优化算法原理 

由于三分量磁通门传感器的零位误差、标度 

误差和正交误差都导致磁传感器输出的磁场总量 

随传感器放置姿态的变化而变化，因此文献[3]提 

出的优化校正算法适用于全部固有误差的求算。为 

了求取零位误差、标度误差和正交误差校正参数，在 

不同的传感器姿态下记录传感器 Ⅳ个输 出B ， 

B ，⋯B ，由式(4)可得 Ⅳ个经过误差校正的输 

出为曰 ， ，⋯ ，其中B =0 s (BM- )。这 

样 B 可以看作 、 、Z ， 、s 、s ，Ot、卢、T9个误差校 

正参数的函数。当磁传感器处于匀强磁场时， 

的模，即外磁场的总强度恒定不变。换句话讲，零 

位误差、标度误差和正交误差校正参数应使l B l， 

IB I，⋯IB I间的差别最小。因此，固有误差校 

正参数的求算可以归结为下面的最优化问题： 
r 1 Ⅳ 1 

Xopt=minIf(X)]=min【 ( 。。。I l百 (8) 

式中， 
_ Ⅳ 

= ( ，z ， ，s ，o~,／3， )，I百 1= 1∑I I 
’ i=1 

当目标函数．厂( ) 时，有lB I—IB。l，此时 

IB 【，lB I，⋯⋯l l都相等，它们都等于磁传 

感器所在位置的磁场总强度。 
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在实际应用中，通过式(8)求零位误差、标度系 

数误差和正交误差校正参数时，如果 9个参数同时 

求解效果往往不好，原因在于这些参数的单位和数 

量级不统一，因此按照共轭梯度法进行优化运算时， 

优化算法的迭代终止条件很难折中选择，使得算法 

经常不收敛。因此，零位、标度系数和正交误差校正 

参数宜分别求算，这时目标函数仍然不变，只是在求 
一 种误差校正参数时，其他两种误差校正参数全部 

设为零即可。 

在分别求三种误差校正参数时，由于测量数据 

中同时包含了三种误差，每一种误差校正参数的单 

独计算，又受到其他两种误差的干扰而得不到准确 

结果。要得到仅含某一种误差的磁场测量数据，在 

实际中是无法实现的。为了解决这一问题，采用如 

图1所示的循环优化计算方案。 

图 1 零 位误差 、标度误差和正交误差校正 

参数的循环优化计算方案 

根据这一方案，采用含有全部误差的测量数据， 

①计算正交误差角的初值；②将正交误差角作为正 

交校正参数，对测量数据进行正交校正；③利用经过 

正交校正的数据求算标度误差；④对测量数据进行 

正交、标度误差校正；⑤利用经过正交、标度校正的 

数据求零位误差；⑥对测量数据进行正交、标度和零 

位误差校正；⑦判断校正效果是否满足预定指标，如 

果满足指标，则存储全部误差校正参数；⑧如果不满 

足预定指标，对测量数据进行标度和零位校正，利用 

经过标度和零位校正的数据重新求算正交误差角； 

⑨重复全部过程，直到指标达到要求。误差校正效 

果的指标的选择可以根据实际需要确定，如可以采 

用经误差校正的测量数据的总量磁场的最大值与最 

小值之差，或均方差等。值得指出的是，循环计算指 

的是图2中的整个过程的循环，而并非单独求每种 

误差校正参数的优化算法中的迭代过程，循环过程 

中的每一次校正都是对原始测量数据的校正。 

5 校正算法的应用 

对式(8)的最优化问题，采用共轭梯度优化方 

法 。具体步骤为： 

(1)给定：初始点 ，迭代终止条件 ； 

(2)k=0时，求取 目标函数的梯度 (X )，令 

S =一 X )； 

(3)选取迭代步长P =0／( +1)，其中a为可选 

常数； 

(4)取新的迭代点 X = +S P ； 

(5)判断I vf(x )≤ ，如果满足条件则终止 

迭代，取 + 为优化结果。如果不满足条件，进行步 

骤 (6)； 

(6)计算 =I vf(Xk+ )j ／f Vf(X )l ，新的迭 

代方向S =一 X )+ S ，并令 k= +1，重复步 

骤(3)～(5)。 

应用循环优化算法，对某三分量磁通门传感器 

进行了校正，该传感器的分辨率为 1nT。用于校正 

的数据来源于实验室内相对“安静”的地磁场，忽略 

地磁场的时变和空问分布的不均匀等因素影响。图 

2给出了对该三分量磁通门传感器零位误差、标度 

误差和正交误差校正效果。其中，(a)为循环优化 

过程中，每次循环计算得到的校正参数对测量数据 

的校正结果，总共进行 7次循环；(b)为 1次校正结 

果、7次循环优化校正结果与原始测量数据的对比 

情况。 

测量点数 

(a)循环过程磁场总量 

0 10 20 30 40 50 60 70 

测量点数 

(b)校正前后磁场总量 

图2 三分量磁通门传感器零位误差、 

标度误差和正交误差校正效果 
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从图中可见，每次循环优化，磁场测量值校正 

结果折算成总量后，其幅值波动情况都较前一次 

减小，经过 7次循环优化校正后，磁场总量的波动 

幅度趋于稳定不变。经过循环优化的第 7次校正结 

果较通常进行的1次校正结果相比，其总量磁场的 

波动幅度明显减小，减小幅度大约为 70％。磁场测 

量值及循环优化过程中各次校正数据的统计指标如 

表 1所示。校正参数的最终结果为 =一71．55nT、 

= 188．13nT、 =116．29nT，s =0．0072、s =一0．0024、 

s =一0．0049，o／=一2．34。、 =1．29。、 =一0．27。。 

表 1 磁场总量数据统计指标 单位：nT 

最大值 最小值 平均值 均方差 波动范围 

测量值 50776 48l47 49506 744．38 2629．30 

1次校正 49528 49303 49434 53．06 219．55 

2次循环 49510 49377 49451 23．93 l32．94 

3次循环 49513 49392 49458 17．61 120．42 

4次循环 49514 49397 49461 16．5l l16．73 

5次循环 49514 49399 49462 16．34 115．60 

6次循环 49515 49399 49462 16．30 ll5．13 

7次循环 49515 49400 49462 16．29 l15．08 

从表 1可见 ，性能指标趋于稳定后 ，仍存在剩 

余误差，究其原因可归结为：一方面，有限长度的 
一 组测量数据不可能完全反应三分量磁传感器全 

部姿态下的输出总量；另一方面，测量数据中含有 

其他性质的误差 ，如：外磁场的时变和传感器温 

漂等。 

6 结束语 

三分量磁通门传感器的校正，是进行三分量 

磁场测量工作的必要前期准备。循环优化算法包 

含了优化和循环计算两种解决问题的思想。优化 

算法，建立在对三分量磁通门传感器的三种 固有 

误差特点分析的基础之上，利用固有误差都造成 

磁传感器输 出总量在一定范围内波动的现象，建 

立能够反映磁场总量波动幅度的目标 函数，采用 

优化求极值方法求算校正参数，保证了校正参数 

的最优性；循环算法以提高三分量磁通门传感器 

的校正效果为目的，在查明测量数据 中三种固有 

误差的同时存在，且影响单独求算每种误差校正 

参数准确性的前提下，采用循环计算的方式，保证 

了校正参数的准确性。 

在循环优化算法的应用 中，应尽可能多地采 

集测量数据，以全面反映三分量磁传感器在各种 

姿态下输出总量的波动情况。一组有效 的测量 

数据 ，经过几次循环优化计算后 ，校正参数和校 

正结果的磁场 总量数据统计 指标 即趋 于稳定。 

最终的校正参数不可能完全消除磁场总量的波 

动，如果要进一步提高校正效果 ，则需采取措施 

保证外磁场的均匀和时不变，并滤除传感器温漂 

等影响。 
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在计算程序中加入北大方正软件命令，取代了 

以前计算与排版脱节的书表编制模式，极大地提高 

了丁作效率，保证了整套书表格式上的统一，对以后 

编制同类书表有较好的借鉴作用。 

5 结束语 

天文航海尽管有着稳定可靠的作用，但其查表 

繁琐，用时长，定位准确度不高，又受着观测时问、天 

气、误差大、定位时间长等技术的限制，在当今航海 

实践中，应用的越来越少。但其对船舶航行安全来 

说又是必备的。所以，在编制《方位表》的过程中， 

尽量提高《方位表》的精度和可读性，减少查表过程 

出现误读的现象。根据主表的编制原理，可直接在 

计算机中编程应用或用 Excel写出公式计算数 

值，极大地提高船舶定位计算速度，进而弥补《方位 

表》在计算速度上的不足。 

[2] 

[3] 

[4] 
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Study of Compiling Method of the Main Table of the Sight 

Reduction Tables for Marine Navigation 

SUN Guo—yong，DOU Hong—lin 

(Navy Press，Tianjin，300450) 

Abstract：This paper introduced the impo~ant of the sight reduction tables for marine navigation under the 

condition of modem navigation technique，deeply discussed and studied the way of compiling
，put forward the 

improvement methods of data’S mathematical model
，computing，typesetting and etc．methods and technology of 

which have applied in the compiling of new edition sight reduction tables for marine navigation
． And some 

suggestions about the way of its application have be proposed． 

Key words：sight reduction tables for marine navigation；latitude of an observer；actual declination：actual 

hour angle：celestial altitude：celestia1 azimuth 
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Repeat—optimization Algorithm for the Calibration of Triaxial Fluxgate Magnetometers 

ZHOU Chao—ye ，JIN Ji—hang ，LI Hong WH ，ZHANG Bo ，YAN Hui 

(1．92678 Troops，Tianjin，300220；2．Institute of Hydrographic Surveying and Charting，Tianjin，30006 1； 

3．Electric& Information Eng College，Naval University of Engineering，W uhan，Hubei
，430033) 

Abstract：There are inevitably offsets，scale factor errors and o~hogonal errors in the outputs of triaxial 

fluxgate magnetometers for the reasons of manufacture crafts．The characteristics and mathematical models of the 

physical errors are introduced．A repeat—optimization algorithm is presented to calibrate a11 of the physical errors 

with the idea of optimization and repeating calculation．The accuracy of the calibration parameters is improved． 

Further more，the algorithm is immune to interaction among different errors in the process of calculating each 

type of calibration parameters．An application shows that the repeat—optimization algorithm greatly improves the 

calibration of triaxial fluxgate magnetometers． 

Key WOrds：Fluxgate magnetometer；offsets；scale factors；orthogonal calibration 


