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(54) 이동체용 방위 검출 장치

요약

내용 없음.

대표도

도1

명세서

[발명의 명칭]

이동체용 방위 검출 장치

[도면의 간단한 설명]

제 1 도는 본 발명의 한 실시예를 기능 블록 별로 구성한 블럭도.

제 2 도는 제 1 도의 착자 보정 수단의 기능을 설명하기 위한 설명도.

제 3 도는 제 1 도의 보정량 수정 수단을 설명하기 위한 설명도.

제 4 도는 제 1 도에 도시한 각 수단을 구체적으로 실현하기 의한 하드 구성을 도시한 구성도.

제5a도는 제 4 도의 마이크로 컴퓨터가 진행 방향 검출시에 실행하는 주경로를 도시하는 흐름도.

제5b도는 제5a도중의 보정량 수정 경로를 도시하는 흐름도.

제 6 도 및 제 7 도는, 종래의 예에서 착자 자계가 없는 경우의 방위 검쥴 원리를 도시하는 설명도.

제 8  도 및 제 9  도는 종래의 예에서 각각 착자 자계가 존재하는 경우의 방위 검출 원리를 각각 도
시하는설명도

제10도는, 종래, 착자 자계가 경시적으로 변화하는 모양을 도시하는 특성도.

* 도면의 주요부분에 대한 부호의 설명

2 : 지자기 검출 수단                         3 : 초기보정수단

4 : 착자 보정 수단                             6 :  보정량 수정 수단

10 :  A/D 변환기                              11 : 마이크로컴퓨터

11a : 입력회로                                  11b : 메모리

11c :  cpu                                        11d : 출력회로

도면중, 동일한 부호는 동일, 또는 해당 부분을 도시한다.

[발명의 상세한 설명]

본  발명은,  지자기를  검출함으로써  차량등의  이동체의  진행  방향을  검출하는  이동체용  방향 검출장
치에 관한 것이다.
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이 종류의 종래의 이동체용 방향 검출 장치의 원리에 대해서 제 6  도  및,  제  7  도에 의거하여 설명
을  하면,  먼저,  제  6  도에  도시하는  바와  같이,  차량등의  이동체(1)에  장착된  지자기  검출 수단(2)
에  의해  지자기의  수평  분력  H(이하,  단지  지자기  H라함)이  검출된다.  이제,  이동체(1)의  진행  방향 
A와  지자기 H의  방향(즉  북쪽 방향)과  이루는 각도가 θ라 하면,  이  지자기 검출 수단(2)은,  지자기 
H를  이동체(1)의  진행 방향 A과  동일한 검출방향의 성분 Hy(=Hcos  θ)과  진행 방향 A에  수직인 검출 
방향의  성분  Hx(=Hsin  θ)으로  분해하여  검출하는  것으로,  이  1쌍의  성분  Hx  및  Hy는,  지자기  검출 
수단(2)에  의해  각각  전기  신호로  변환되어,  또  다시  증폭되어서  성분  Hx  및  Hy에  각각  대응하는 1
쌍의 검출 신호(예를들면 직류 전압)x 및 y로서, 즉, 다음식

(단,  K  :  자계를  전압으로  변환하는  정수)로  표시하는  바와  같은  값으로서  출력된다.  또한,  위식 
(1a)  및 (1b)에 도시하는 바와 같이 이 검출 신호 x  및 y는,  지자기 검출 수단(2)이 받는 자계 성분 
Hx  및  Hy가   각각  제로인때에,  출력치가  각각  기준치(즉  여기서는  제로)로  되도록  설정되어  있으며, 
상기한 검출되는 자계 성분 Hx 및 Hy에 각각 비례한 값이, 상기 기준치에 대해서는 얻어지는 
것이다.  이 1쌍의 검출 신호 x  및  y를  좌표로 하는 x-y  직교 좌표면에 있어서,  이동체(1)가  1선회한 
경우의  좌표(x,y)의  궤적은  제  7  도에  도시하는 바와  같이  원 O1 으로  되어,  지자기  H와  이동체(1)의 

진행 방향 A과  이루는 각도 θ는 도면과 같이 도시된다.  따라서,  지자기 H를  검출하므로서 얻어진 1
쌍의 검출 신호 x  및 y에서,  이동체(1)의 진행방향 A과 지자기 H의 방향과 이루는 각도 θ,  즉 이동
체(1)의 진행 방위 θ는,

로  부여하게  된다.  또한,  지자기  H의  방향과  지리상의  북  방향과는  지역에  따라  일치하지  않고, 편
각이라  칭하는  오차가  생기고  있으나,  설명을  간단하게  하기  위해  이  오차는  무시하고,  상기 양방향
은 일치하는 것으로 한다.

그런데,  상기하는  바와  같이  하여,  이동체(1)의  진행  방향  θ이  얻어지는  것이나,  종래부터, 이동체
(1)를  구성하는  자성  부재가  자화되므로서  생기는  착자  자계로  인하여,  정확한  진행  방향  θ이 얻어
지지 않게 되는 불편함이 알려져 있다. 이 불편한 점에 대해서 제 8 도 및 제 9 도에 의거하여 설명
을 하면,  제  8  도는 상기한 제 6  도에 대해,  이동체(1)에  상기 착자 자계 Hv가  존재하는 경우를 도
시하는  것으로,  이  착자  자계  Hv가  있으면,  이동체(1)에  설치된  지자기  검출  수단(2)을  꿰뚫는 자계
는,  지자기 H와  착자  자계 Hv와의  합성 자계 He로  된다.  이들  각  자계  H,  Hv  및  He의  각  좌표(Hx, 
Hy),  (Hvx,  Hvy)  및  (Hex,  Hey)에  대응하는  지자기  검출수단(2)의  검출  신호의  좌표(x,  y),  (xv, 
yv)  및  (Xe,  Ye)를  x-y  직교  좌표면에  도시한  것이  제  9  도이다.  따라서,  지자기  검출  수단(2)으로 
부터의 검출 신호 xe  및 ye는,  위식(1a)  및 (1b)에 대해,  착자 자계 Hv에 대한 값 xv  및 rv이 각각 
가산된 다음식

로 부여하게 되어, 이들의 검출 신호 xe 및 ye에서 의식(2)에 의거하여 얻어지는 각도는,

로 되는까, 참 진행 방향 θ은 얻어지지 않게 된다.

그러나,  이  착자  자계  Hv는  상기하는  바와  같이  이동체(1)가  영구자석으로  됨으로써  발생되고 있으
며,  그 크기 및 이동체(1)의  진행 방향 A에 대한 방향은 일정하니까,  이동체(1)가  진행 방향 A을 바
꾸어도,  제 9  도에 도시한 착자 자계 Hv에  대응하는 검출 신호의 좌표(xv,  ye)는,  변화하지 않게 된
다.  따라서,  이동체(1)가  1선회한  경우의  검출  신호의  좌표(xe,  ye)가  그리는  궤적은,  위식(3a)  및 
(3b)에서  명백한  바와같이  점(xv,  yv)을  중심으로  하는  원 O2 으로  되니까,  이동체(1)가  1선회 하었

을때의 검출 신호 xe  및  ye에서,  이  원 O2 의  중심  좌표(xv,  yv)를  미리  구해 두면,  참된  진행 방향 

θ은, 다음식

에서 용이하게 얻어지는 것이다.

상기하는  바와  같은  원리에  의거하여,  착자  자계  Hv의  영향을  지우고  참된  진행  방향  θ을  구하는 
것으로  하여,  예를들면,  일본국  특허  공개  소화  57-148210호  공보에  기재된  것이  종래부터  알려져 
있다.  이것은,  이동체(1)를  1선회시켰을때에  얻어지는  지자기  검출  수단(2)으로  부터의  검출  신호  x 
및  y  중,  x-y직교  좌표면에 있어서 각  축  방향의 최대치 xmax(x  성분  최대치)  및  ynnx(y  성분 최대
치) 및 최소치xmin(x 성분 최소치) 및 ymin(y 성분 최소치)를 구해서 구역하여 두고, 다음식
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에 의해, 착자 자계 Hv에 대응하는 검출 신호 xv  및 yv를,  원 궤적 O2의 중심의 좌표 성분으로서 구

하는  것이다.  따라서,  적당한  시기에  상기하는  바와  같이  이동체(1)를  선회  운전시켜서,  착자  자계 
Hv에  대응하는  검출  신호  xv  및  yv를  구하면,  이후는,  의식(5)에  도시한  연산을  함으로써,  참의 진
행 방향 θ이 구해지는 것이다.

종래의  이동체용  방향  검출  장치는  이상과  같이  구성이  되어  있으므로,  상기  착자  자계  Hv의  크기 
및  방향이  항상  일정하면,  상기  종래  기술에  도시된  바와  같은  연산  수단을  써서,  항상  참의  진행 
방향  θ을  구할  수가  있으나,  그러나,  예를들면,  이동체(1)가  자동차  등이면,  이동체(1)가  주행중에 
진동을  받으므로써,  착자  자계  Hv는  제10도에  도시하는  바와  같이  서서히(하루의  주행에서는  문제가 
없을  정도의  속도로)이기는  하나  변화를  하여,  또  다시  직류  방식의  전차가  통하는  건널목을  통과한 
경우에는  (도시  시각  to),  가선  및  레일을  흐르는  직류  전류의  만드는  자계에  의해  이동체(1)는 급
격하게 착자되어, 착자 자계 Hv는 크기 및 방향 모두 크게 변화하여, 이와 같이, 착자 자제 Hv가 변
화하면, 또 다시 상기 종래 기술에 표시된 바와 같은 연산 수단에 의해 변화후의 착자 자계 Hv를 구
하면  되는  것이나,  상기한  종래의  기술에서는  이동체(1)를  1선회시키지  않으면  착자  자계  Hv에 대응
하는  검출  신호  xv  및  yv가  얻어지지  않기  때문에,  통상의  주행중에  이와  같은  연산을  실행시키는 
것은,  실제의  도로위에서는  곤란하며,  또한,  상기  연산을  위한  이동체(1)를  1선회시키는  것은, 운전
자에 있어서 매우 번거로운 조작으로 되는 등의 문제점이 있었다.

본  발명은  상기하는  바와  같은  문제점을  해소하기  위해서  이루어진  것으로,  착자  자계가  변환한 경
우에도,  이동체의  통상의  이동중에,  자동적으로  착자  자계의  변화에  따라서  보정량을  수정할  수가 
있는 이동체용 방향 검출 장치는 얻는 것을 목적으로 한다.

본  발명에  따르는  이동체용  방위  검출  장치는,  이동체가  일정한  각도  이상  그  진행  방향을  바꾸기 
전과후의  수평한  자기  검출  신호에  의해  2개의  원을  구해,  진행  방향을  변경하는  도중에서  얻은 자
기  검출  신호가  어떤것의  한쪽  원의  근처에  있으면,  그  원의  중심  좌표  및  검출  신호의  원  궤적의 
양축  방향의  양반경의  값에  의거하여  이동체의  착자  자계의  영향을  말소하기  위한  보정량을 수정하
는 보정량 수정 수단을 설치한것이다.

본  발명에  있어서  보정량  수정  수단은,  이동체의  착자  자계의  경시적인  변화를  진행  방향을 변경하
는  전후에  임력한  자기  검출  신호쌍의  의거하여  원의  중심  좌표를  내어  수정하여,  이  중심  좌표와 
양반경에의  거하여  보졍량을  수정하여,  이  보정량에  의거하여  검출  신호를  보정시켜서  정확한  진행 
방향을 얻는다.

다음에, 본 발명의 한 실시예를 제 1 도에 대해서 실명을 한다.

제  1  도는  본  발명의  실시예에  의한  기능별  전체적  구성을  블럭으로  표시하고,  도면에  있어서, (2)
는  제6도에  도시한  지자기  검출  수단(2)과  동일한  것이다.  (3)은  상기한  종래의  기술(일본국 특허공
개  소화  57-148210호  공보)로  표시되어져  있는  바와  같이,  스위치(5)의  조작으로  작동하여, 도시하
지  아니한  이동체를  선회  이동시킴으로써,  지자기  검출수단(2)으로  부터의  검출  신호  x  및  y를  검출 
기억하여,  위식  (6a)  및  (6b)에  의거하여  착자자계  Hv에  대응하는  검출  신호  xv  및  yv를  구해서  , 
이 값 xv  및 yv를 착자 자계 Hv의 영향을 말소하기 위한 1쌍의 보정량 xo  및 yo에 각각 설정함과 동
시에, x-y 좌표계에 있어서 각축의 최대치 xmax, ymax 및 xmin, ymin을 사용해서, 다응식,

에  의해  원(타원등을  포함한)의  X  및  y축  방향의  반경의  값 k H  및  Ky를  구하는  초기  보정  수단, 

(4)는 상기 지자기 검출 수단(2)으로 부터의 검출 신호 x  및 y를 상기 보정량 xo  및 yo  및 상기 반
경 Kx 및 Ky에 의거하여, 다음식,

에 의해 보정하여, 보정된 1쌍의 보정 검출 신호 x  및 y를 출력하는 착자 보정 수단, (6)은,  다음에 
상세히 설명을 하는 바와 같이,  상기  착자 보정 수단(4)으로  부터의 보정 검출 신호 x  및  y가 입력
되어, 상기보정량 xo 및 yo를 적의하게 수정을 하는 보정량 수정 수단이다.

이  보정량 수정 수단(6)의  원리에 대해서 설명을 하면,  먼저,  보정량 xo  및  yo이  정확하게 설정되어 
있으면,  착자  보정  수단(4)으로  부터의  보정  검출  신호에  대응하는  좌표는,  제  2  도의  (b)와  같은 
X-Y  직교좌표계  위의  원점을  중심으로  하는  반경(1)의  원  위에  분포할  것이다.  그러나,  착자  자계가 
변동하면  착자보정  수단(4)으로  부터의  보정  신호에  대응하는  X-Y  직교  좌표계에  있어서  좌표는, 예
를들면 제 3  도의 원 p위에 분포한다. 도시하지 않은 이동체가 진행 방향을 바꾸기 전 및 후의 보정 
검출  신호대에 대응하는 X-Y  직교  좌표계의 좌표점을 각각 (X1 , Y1 ),  (Xj,  Yj)로  한다.  이  2점을 통

하는  반경(1)의  원은  2개  존재하나,  진행  방향을  바꾸는  도중의  보정  검출  신호에  대응하는 좌표점
(Xi,  Yi)이,  어느 한쪽의 원상, 예를들면 원 p  위의 근처에 있으면, 원 p의 중섬 좌표(Xp,  Yp)의 각 
성분  Xp  및  Xp에,  원의  반경 Kx  및  Ky를  각각  곱한 것을 착자 자계의 변동량으로 하여,  보정량(Xo, 
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Yo)을  수정한다.  좌표점(Xi,  Yi)이  어느것이나  원상의  근처에도  없는  경우나, 좌표점(X1 , Y1 )과  같은 

(Xj,  Yj)의  거리가  소정의  값을  넘은  경우는,  착자자계의  영향을  말소하기  위한  보정량(xo,  yo)을 
수정하지 않는다.

또한,  제  1  도에 있어서,  (7)은  상기 착자 보정 수단(4)으로 부터의 보정 검출 신호 X  및  Y가 입력
되어, 다음식

에  의거하여  진행  방향  θh을  연산하여,  그  신호를  출력하는  각도  연산  수단,  (8)은  이  각도  연산 
수단(7)에서 입력된 진행 방향 θh을 표시하는 표시수단이다

다음으로,  제  1  도에  도시한  개념적  구성을  구체적인  장치에  의해  도시한  제  4  도에  대해서  설명을 
하면,  (9)는  제  1  도에  도시한 초기 보정 수단(3),  착자  보정 수단(4),  보정량 수정 수단(6)  및 각
도  연산  수단(7)을  구체적으로  실현하는  제어회로이며,  지자기  검출  수단(2)으로  부터의  아날로그 
검출  신호  x  및  y를  디지탈량으로  변환하는  아날로그·디지탈  변환기(이하,  A-D  번환기라함)(10)과, 
이  A-D  변환기(10)로  부터의  출력과  스위치(5)로  부터의  신호가  입력되어,  상기한  각  수단에 대응하
는  연산을  하는  마이크로  컴퓨터(11)와,  이  마이크로  컴퓨터(11)로  부터의  신호가  입력되어,  표시 
수단(8)을  구동하는  표시  구동  회로(12)에  의해  구성되어  있다.  상기  마이크로  컴퓨터(11)는 주지하
는  바와  같이,  입력  회로(11a),  메모리(11b),  중앙  처리  장치(cpu)(11c)  및  출력  회로(11d)를 구비
한 것이다.  표시 수단(8)은  액정 표시 패널 등으로 되며,  진행 방향 θh을 표시하기 위한 표시 세그
먼트(8a)  내지  (8h)가  설치되어,  상기  표시  구동  회로(12)로  부터의  신호를  받아서,  상기 세그먼트
(8a)  내지  (8h)의  어느  1개가  점등되는  것이다.  또한,  제  4  도에  도시한  장치는,  도시하지  않은 이
동체에  탑재되어  있다.  또한,  cpu(11c)를  제  5  도의  흐름에  따라  동작을  시키기  위한  프로그램은, 
메모리(11b)에 미리 격납이 되어 있다.

상기하는  바와  같이  구성된  실시예의  동작에  대해서  아래에  설명을  하나,  마이크로  컴퓨터(11)의 동
작에  대해서는  제5a도  및  제5b도는  참조하면서  설명을  한다.  먼저,  전원(도시하지  않음)이  투입되면 
지자기  검출  수단(2),  제어  회로(9)  및  표시  수단(8)이  동작을  개시한다.  즉,  지자기  검출 수단(2)
은 지자기(H)를 검출하여 검출 신호 x  및 y를 출력하여, 이 신호 x  및 y는 A-D  변횐기(10)를 거쳐서 
마이크로  컴퓨더(11)에  주어진다.  한편,  마이크로  컴푸터(11)는  상기  전원의  투임에  의해  시동하여, 
제5a도의  주경로에  도시하는  바와  같이  스텝(101)에서  차례로  동작을  진행해간다.  먼저,  초기  보정 
수단(3)의  동작에  대해서  설명을  하면,  운전자에  의해  스위치(5)가  조작되어,  스텝(101)에  도시하는 
바와  같이,  이  스위치(5)가  조작된것이  판단되면,  스텝(102)에  도시하는  바와  같은  초기  보정경로가 
행해진다. 이 초기 보정 경로에서는, 이미 실명을 한 바와 같이, 일본국 특허 공개 소화 57-
l48201호  공보에  기재된  것과  같은  동작이  행해지고,  보정량  Xo  및  Yo이  구해짐과  동시에,  양축의 
원의 반경 Kx 및 Ky가 구해지는 것이다.

다음으로,  착자  보정  수단(4)의  동작에  대해서  설명을  하면,  스텝(103)에  도시하는  바와  같이  검출 
신호x  및  y를  입력하여,  스텝(104)에  도시하는  바와  같이,  위  식(7a)  및  (7b)에  의해  보정  검출 신
호  x  및  y가  구해진다.  다음으로,  각도  연산  수단(7)의  동작에  대해서는,  스텝(105)에  도시하는 바
와  같이,  위  식(9)에  의거하여  진행  방위  θh가  구해져,  스텝(106)에  도시하는  바와  같이,  이  신호 
θh가  출력되어,  표시  구동회로(12)에  주어진다.  표시  구동  회로(12)는  이  진행  방향  신호  θh에 대
응하는  표시  수단(8)의  표시  세그먼트(8a)  내지  (8h)의  어느  1개를  점등시키므로서,  진행  방향 θh
을  표시한다  이후,  스텝(107)에  도시하는바와  같이  소정의  거리  d를  이동하지  않는  동안은 스텝
(101)으로  귀환하여,  상기와  같은  동작을  반복하는  것이다.  또한,  거리  d를  이동하였는가 아니하였
는가는,  주행  센서로  부터의  신호를  마이크로  컴퓨터(11)가  입력하여,  소정의  값으로  되었는가 아닌
가를 판단하면 된다.

다음으로,  보정량  수정  수단(6)의  동작에  대해서  설명을  하면,  상기한  착자  보정  수단(4)의  동작이 
되풀이  되는  가운데,  스텝(107)의  긍정  판단에  표시하는  바와  같이  도시하지  않은  이동체가  소정 거
리  d를  이동하면,  스텝(108)에  도시하는  바와  같이  보정량  수정  경로가  행해진다.  이  경로의  동작을 
제5b도에  의거하여  설명을  하면,  먼저  스텝(201)에  도시하는  바와  같이,  격납  메모리의  보정  검출 
신호대의  격납한  계수K에  대해서  보정  검출  신호대의  격납수  j가  동등한가  아니한가를  판단하여 보
정  검출  신호대의  격납  메모리가  가득찼는가  아닌가를  판단하여,  가득찼으면  스텝(202)에  도시하는 
바와  같이  가장  오래된  보정  검출신호대 X1 , Y1 를  버리고,  오래된  보정  검출  신호대  Xm+1, Ym+1(m=

1,…,j-1)를  새로운  보정  검출  신호대  Xm,  Ym로  하여  1개를  이용하여  격납하여,  최신의  보정  검출 
신호대 X,  Y를  Xj,  Yj로  하여 격납한다.  가득이 아니면,  스텝(203)에  도시하는 바와 같이 최신의 보
정  검출  신호대  X,  Y를  Xj,  Yj로  하여  격납하고,스텝(204)에  도시하는  바와  같이  메모리내의  보정 
검출  신호대  수  j가  3  이상인가  아닌가를  판단하여,  보정검출  신호대가  3쌍  이상  채여있지  않으면, 
제5a도의 주 경로로 귀환한다.

다음에,  스텝(204)에서  보정  검출  신호대가  3  이상  채여있으면  긍정  판단  한  후  또는  스텝(202)를 
처리한후에는,  스텝(205)에  도시하는  바와  같이  최신의  보정  검출  신호대  Xj,  Yj와  가장  오대된 보

정 검출 신호대 X1 , Y1에  대응하는 각 좌표 점간의 거리 {(Xj-X1)
2+
(Yj-Y1) 가  제 1  의  소정치 P 1 이

상인가  아닌가를  판단하여,  양 좌표점(X1 , Y1 ),  (Xj,  Yj)이  너무  가까이 P 1  미만이면  제5a도의 주경

로로  귀환한다.  양 좌표점(X1 , Y1 ),  (Xj,  Yj)이  소정의  거리  이상에서 P 1  이상이면,  스텝(206)에 도

시하는 바와  같이,  상기하는 거리가 제  2  의  소정치 P2 이내인가  아닌가를 판단하여,  상기  양 좌표점

이  너무나  떨어져  있어  제  2  의  소청처 R2 를  넘고  있으면  스텝(214)에  도시하는  바와  같이  최신의 

보정  검출  신호대  Xj,  Yj  만을  X1, Y1 로서  남겨서  다를  보정  검출  신호대를  모두  격납  메모리 밖으
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로  버려서,  제5a  도의  주경로로  귀환한다.  상기한  양  좌표점간의  소정의  거리  범위내에  있으며 스텝
(206)에  있어서 P 2  이내이면,  스텝(207)에  도시하는  바와  같이,  가장  오래된  보정  검출  신호대  및 

최신의  보정  검출  신호대에  대응하는  좌표 (X1 ,  Y1),  (Xj,  Yj)를  통하는  반경(1)의  원  P,  Q의  중심 

(Xp, Yp)(Xq, Yq)을 다음식,

에  의해  구한다.  다음으로,  스텝(208)에  도시하는  바와  같이  격납  메모리내에  기억이  되어  있는 다
른 보정검출 신호대 Xi,  Yi에  대응하는 좌표(Xi,  Yi)에서 원 P  및  Q까지의 거리의 각각의 최대치 1p 
및 1q를, 다음식

에  의해  계산한다.  그래서,  스텝(209),  (210)에  도시하는  바와  같이,  원  P까지의  거리의  최대치  1p 
혹은  원Q까지의 거리의 최대치 1q의  한쪽만이 제3의  소정치 P 3 이내에서 또한 다른쪽이 제3의  소정치 

P3 를  초과하는냐  아니하느냐를  판단하여,  그러할  경우,  다른  보정  검출  신호대에  대응하는  좌표로 

부터의 거리의 최대치가 P 3  이내인 쪽의 원의 중심 좌표 및  그  원의 반경을 사용해서,  스텝(211) 혹

은  스텝(212)에  도시하는  바와  같이,  스텝(212)의  경우에는  보정량  xo,  yo과  원  P의  중심  좌표(Xp, 
Yp)에 대응하는 값 Xp, Yp과 상기한 양축에 대한 양 반경 Kx, Ky을 사용한 다음식,

또는  스텝(211)의  경우에는  보정량  xo,  yo과  원  Q의  중심  좌표(Xq,  Yq)에  대응하는  값  Xq,  Yq과 상
기 양반경 Kx, Ky을 사용한 다음식,

의해  보정량을  수정한다.  그래서,  착자  자계의  영향을  제거하기  위한  보정량을  수정한  경우에는, 스
텝(213)에  도시하는  바와  같이,  기억되어  있는  보정  검출  신호대를  모두  격납  메모리  밖으로  버리고 
제5a도의 주경로로 귀환한다.

스텝(209)  및  (210)에서  부정  판단하여  보정량을  수정하지  아니한  경우에는,  스텝(214)에  도시하는 
바와같이,  최신의 보정 검출 신호대 Xj,  Xj  만을 x1 , y1 로  하여 남겨서 다른 보정 검출 신호대를 모

두  격납  메모리  밖으로  버리고,  제5a도의  주경로로  귀환한다.  또한,  상기한  주경로로  귀환한  후에 
스위치(5)의 온 조작은 하지 않으면 스텝(102)을 점프하여 상기와 동일한 동작이 행해진다.

따라서,  착자  자제가  도중에서  변동을  하여도,  도시하지  않는  이동체가  일정한  각도이상  진행 방향
을  바꾸면,  이용자가  특별한  조작을  하지  아니  하여도  자동적으로  착자  자계의  영향을  제거하기 의
한 보정량이 수정된다.

또한,  스텝(205),  (206)에  도시한  바와  같이  X-Y  직교  좌표계  상의 좌표(X1 , Y1 )와  (Xj,  Yj)와의 거

리가  일정한  범위의  경우에  만이  스텝(207)에  있어서  중심  좌표치(Xp,Yp)  및  중심  좌표치(Xq,  Yq)의 
계산을 하고 있는 것은, 검출 신호 x,  y에 오차가 포함되어 있던 경우의 중심 좌표치(Xp,  Yp)  및 중
심  좌표치(Xq,  Yq)의  오차를  적게하기  위해서이다.  또  다시,  스텝(209),  (210)  도시한  바와  같은 판
단을  하고  있는  것은,  검출  신호  x,  y에  일정한  오차가  포함되어  있는  것을  고려한  위에서,  2개의 
원 P,Q의 한쪽을 선택하는 판단을 착오없도륵 하기 위해서이다.

또한,  상기한  실시예에서는  이동체  선회시의  원이  타원인  경우를  도시하였으나,  기타의  원에서 예를
들면 진원이라도 좋은 것은 말할나위도 없다.
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이상과  같이,  본  발명에  의하면  이동체가  이동하여  그  진행  방향을  소정의  각도이상  변화시킨 경우
에,  진행  방향을  변화시킬때에  얻은  자기의  검출  신호에  의거하여  이동체의  착자  자계에  의한  검출 
신호  성분을  말소하는  보정량을  수정하도록  구성한  것으로  시시각각으로  착자  자계가  변화하는 경우
에도,  이동체의  진행방향을  얻을때에  사용하는  착자  자계의  검출  신호  성분을  소거하는  보정량을 적
의하게  또한  자동적으로  수정하여,  검출  신호의  성분에  포함되어  있는  착자  자계의  성분을  정확하게 
소거하여  정확한  진행  방향을  얻기  위한  정확한  보정  검출  신호를  얻을  수가  있고,  이동체의  진행 
방향을 정확하게 검출되는 것이 얻어지는효과가 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1 

착자  가능하며  또한  운전  가능한  이동체에  장착되어,  자기의  수평  성분을  서로  직교하는  1쌍의 검출
방향의  성분으로  나누어서  검출하여,  이  1쌍의  성분에  각각  대응한  1쌍의  검출  신호를  출력하는 지
자기  검출  수단과,  상기  이동체를  선회  이동시킴으로써  얻어지는  상기  지자기  검출  수단으로  부터의 
검출  신호대의  각  최대치  및  각  최소치에  의거하여  상기  검출  신호대를  좌표점으로  하는  직교 좌표
계에 있어서 원 궤적의 중심 좌표인 상기 이동체의 착자 자계에 의한 검출 신호 성분을 소거하기 위
한  1쌍의  보정량  및  상기한  원궤적의  각  축방향의  양반경의  값을  구하는  초기  보정  수단과  ,  상기 
지자기  검출  수단으로  부터의  1쌍의  검출  신호를  상기  보정량에  의거하여  보정하고,  이  보정된 1쌍
의  보정  검출  신호를  출력하는  착자  보정  수단을  갓고,  상기  착자  보정  수단으로  부터의  상기  보정 
검출 신호를 써서 상기 이동체의 진행 방향을 내는 이동체용 방향 검출 장치에 있어서,  상기한 이동
체가  그  진행  방향을  일정한  각도  이상으로  바꿀때마다.  상기  착자  보정  수단에서의  1쌍의  보정 검
출  신호를  대응하는  1개의  좌표점으로  하는  직교  좌표계에서  상기  진행방위  변경전과  변경후의  상기 
착자 보정 수단으로 부터의 각 보정 검출 신호대에 대응하는 각 좌표점을 통해 상기 초기 보정 수단
에서 얻어진 상기 원 궤적에 대응하는 원과 동일 반경의 2개의 원을 구해,  상기 진행 방향 변경중에 
상기 착자 보정 수단에서 입력한 보정 검출 신호대에 대응하는 좌표점이 상기한 2개의 원의 어느 한
쪽만에서  소정의  거리이내이면,  상기  진행  방위  변경  전후에  얻은  상기  보정  검출  신호대를 사용해
서 연산하여 얻은 그 원의 중심의 좌표점 및 상기 반경의 값에 의거하여 상기 보정량을 수정하는 보
정량수정 수단을 구비하는 것을 특징으로 하는 이동체용 방향 검출장치.
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