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对于航空磁测来说
,

飞机本身就是一个复杂的千

扰体
,

当对干扰源作出一定假设之后
,

由泊松公式
,

据孙文裕的资料其感应干扰场和恒定干扰场之和为
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本文着重分析垂直感应场的变化规律
,

并给出计

算公式和补偿方法
。

垂直感应场的一般表达式为
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式中 / 为地磁场
,

∀, , 、 ∀0 为泊松系数
,

为 地 磁

场向量与飞机坐标 轴的夹角
。
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的值只与 风角大 小有关
,

而与 之角正负号无关
。
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航

向左右侧飞
,

垂直感应场所造成的干扰与平飞时的差

值的变化规律完全相同
。

下面选择。, 、
−1/

。

航向分析

它的变化规律
。
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三种情况
,

并与垂直恒定场进行对比见表 −
。
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,
了。(∀ 0 一 ∀ = ∗# ∃ %&

与凡
#
∃% 当诱Χ

Β7
。

时
,

变化规律相同
,

可以合并起来近似地用垂直

恒定场来补偿
。

为提高补偿精度
,

应将垂直感应场从

垂直场里分离出来
,

分别补偿
。

由于垂直感应场南北向俯仰和东西向侧飞的变化

规律完全一样
,

我们选用南北向俯仰飞行来推导它的

数值计算公式
。

当飞机在南北向
,

即 /
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航向作 俯 仰飞行
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式中
,

第一项是感 应 场
。(由0 ! 心4 ∗。∃%
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成的差值
,

第二项是垂直恒定场所造成的差值
,

第三

项是垂直感应场所造成的差值
。

令
∀  。(。 ! ∀ ∗ (‘ ! 尸 % )3 ,又,∗

西  ϑ 。(∀ & ! ∀ 0 4

∗ (‘ 一 Κ % )3 −4 −∗

∀ ,  
几 (万 一 Ι % )3 ,& >∗

吞,  
凡 (万 ! Ι % %3 ≅孟≅∗

∀ ,,  ϑ 。(∀ 0 一 ∀ = ,

∗ (万 一 万 % )3 −4 ≅∗



垂直感应场
、

垂直恒定场动态与平飞记录对比表 表 −
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为了进一步将垂直感应场分离出来
,

需要再解下

列方程组
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方程中
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在纬度很低的地带进行磁补偿
,

此点尤其要予以

注意
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补偿垂直感应场
,
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补偿方法与垂直感应场的相同
。

在进行垂直干扰场的补偿时
, 《磁补偿的 原 理及

其方法
》

一文曾经提出在摇德角价及俯仰角 , Α − 7
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。

的前提下
,

将垂直感应场 与垂直恒

定场合并
,

并且近似地用垂直恒定场补偿器来进行补

偿
。

垂直感应场和垂直恒定场在飞机作动态飞行时
,

相对于平飞之间的磁干扰差值分 别 为
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设垂直感应场的系数与垂直恒定场的系数相等
,

为某一常量 , ,
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若把垂直感应场与垂直恒定场合并
,

近似用垂直

恒定场来补
,

则有
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上述计算表明
,

即使在地磁倾角火于0 /
。

的武汉地

区
,

这种近似将带来 ; ∴的误差
,

而当运载工具的垂

直感应场系数比垂直恒定场系数大时
,

误差将更大
。

将垂直感应场分离出来
,

就使我们对飞机的三项

恒磁千扰和五项感磁干扰可以一一对应地分别进行补

偿
,

补偿工作不再受地磁倾角限制
,

对垂直感应场较

大的运载工具也能获得较高的补偿精度
。
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为了直观
,

我们举例说明
,

有 Τ
、

Ω
、

+ 三人打

靶
,

其结果列于图 −/ 中
。

Τ 的子弹 打得 集中
,

离散

度很小
,

我们说
“

精密度很高
” ,

但是击中的部位 偏

离了靶心 (真值 ∗
,

我们说
“

准确度不高
” 。

Ω 的子弹

打在靶心附近
,

精密度
、

准确度都很高
。

而 + 的情况
,

精密度
、

准确度都很差了
。

0
2

测Μ 结果的评价

测量结果的质量可以从两方面来评价
。

首先根据

统计规律来检验原始记录的观察质量
,

即测量一个样

品的几次读数是否都在 4汽 , 范围内
。

对于有限次 (例

如工作中常读三至 五次∗ 读数中若有超过 4]
。

的应

该删去并重读
。

其次是对测量结果抽样进行外检
,

用

多种测定方法 对同一样品进行测定
,

并作 图加 以比

较
。

如图 − −
,

纵轴表示 ⊥ 一射线 荧光分析结果
,

横轴

表示外检结果
,

若 ⊥ 一射线荧 光分析结 果可靠
,

各点

应该落在Β7
。

线左右
。


