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Magnetfeld Sensoren

Wir verwendeten einen Standardsensor. Der KMZ-51 von Philips

Vorteile: ‘

|
Flip- und Kompensationsspule um den unbekannten Offset und die Temperatur-
abhangigkeit zu berechnen.
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Um ein rechtwinkliges Koordinaten-
system zu erhalten, sollte die IMU
eine Wirfelform aufweisen:

Auch der Prozessor muss
integriert werden.
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