
Woosens WMC series high accuracy 3D electronic 

compass adopts advanced hard iron and soft iron 

calibration algorithm, which can provide high-

precision heading information when both pitch and 

roll angle at any angle within 360°. Due to its 

compact size, it is suitable for space-demanding 

systems.

WMC series high accuracy 3D digital compass  integrates a three-axis magnetic sensor that 

compensates for the tilt angle with a three-axis accelerometer when the heading is solved in 

real time by the MCU, providing accurate heading data in Various application  environments. 

Product introduction

 WMS Series Features

WMS Series Application

● UART/RS232/RS485 output

● Power supply 5V

● Tilt compensation

● Accuracy: 0.5°

● PCBA package

● Operating temperature: -40~85℃

● RoHS

 ● Unmanned aircraft

● Infrared imager

● GPS integrated navigation

● Petroleum geological exploration

● Optical range finder

 ● Antenna servo control

WMC Series High Accuracy 3D Digital Compass

Product specification

Electrical Specification
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Accuracy

Resolution

Repeatability

Resolution

Pitch range

Roll range

Pitch accuracy

Roll accuracy

Heading

  Tilt

Start delay

Power supply

Operating temperature

Operating current

Frequency response 
Communication rate 

Communication protocol

Weight

0.3°Tilt<10°

0.5°Tilt<30°          

1.0°Tilt<80°        

0.01°

0.05°

0.01°

±85°

0.1°<15° (measure range)

   0.2°<30°（measure range）

   0.4°<80°（measure range）
±180°

0.1°<15°（measure range） 

0.2°<30°（measure range） 

0.4°<80°（measure range） 

<50ms

20Hz

2400 to115200 baud 

Modbus/ASCII

5V

<35mA

-40~85℃

10g
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Note: The related parameter value is measured at room temperature 25°C.

HighStandard

0.5°Tilt<10°

0.8°Tilt<30°          

2.0°Tilt<80°        
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 Interface Definition
1 2 3 4 5 6 7 8 9

Colour Black Green Yellow Blue Red

RS232/UART GND NC NC NC NC NC TXD RXD 5VDC

RS485 GND NC NC NC NC NC 485-B 485-A 5VDC

Mechanical Characteristic

8.2mm ±0.2mm

35mm±0.2mm

43mm±0.2mm

PIN1 3mm
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UART,RS232/RS485  wiring diagram
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Installation Guide

WMC high accuracy 3D digital compass  uses a magnetometer to sense the geomagnetic field to 

calculate the direction, and the earth's magnetic field is easily interfered by the external magnetic 

field. So users should pay attention to the surrounding magnetic field during installation to ensure 

that the sensor is exposed to the earth's magnetic field and avoid using it near ferromagnetic 

materials and changing magnetic fields, such as engines, iron plates, iron bolts and nuts, wires, 

speakers, etc.

Precautions for installation and calibration:

1、 It is important to strictly avoid magnets, motors and other strong magnetic substances within 

30cm of the compass, which may cause the measurement accuracy of the compass to irreversibly 

decrease. 

2、After the compass is installed or every time the product's magnetic field environment changes, 

the product needs to be calibrated.

3、After the compass installation position and the magnetic field environment around the product 

change, the product needs to be calibrated again.

4、The accuracy of the test compass cannot reach the specifications, and the product needs to be 

calibrated again.
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Standard accuracy High accuracyInterface

URAT WMC230S -V2 WMC230H -V2

RS232 WMC233S -V2 WMC233H -V2

RS485 WMC235S -V2 WMC235H -V2

Note: The product wiring type is 115-13000-750A

Ordering information
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Installation methods

Woosens provides 24 different installation methods according to the different usage methods of 

customers. Customers can determine the installation method of the compass according to their 

own needs to achieve the best effect. The installation method diagram is as follows.
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STD 0°

STD 90°

STD 180°

STD 270°

X DOWN 0°

Y DOWN 0°

X UP 0°

X UP 90°

X UP 180°

X UP 270°

X DOWN 90°

Y DOWN 90°

Y UP 0°

Y UP 90°

Y UP 180°

Y UP 270°

X DOWN 180°

Y DOWN 180°

Z DOWN 0°

Z DOWN 90°

Z DOWN 180°

Z DOWN 270°

X DOWN 270°

Y DOWN 270°
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Calibration Method

（A）Plane calibration

1. Connect the compass to the interface of the product correctly and place it firmly in the use 

environment. The operator should not carry iron or electronic (such as keys, mobile phones, 

etc.) magnetic objects during calibration.

2. The product is placed in a horizontal state;

3. Open the Woosens electronic compass user software debugging interface, click "open serial 

port" (the default serial port baud rate is 19200) after connecting the compass, the software 

interface displays the actual angle of the current magnetic compass output heading angle, 

pitch angle and roll angle value. Calibration mode selection 2D Full circle;

4. After clicking "Enter Calibration", the number of sampling points, sampling status, and 
adopted point display NA will change to 00 and enter the calibration state.

5. Rotate the product in the horizontal plane (both the pitch and roll angles are within ±5°) 
around the vertical direction, and rotate 1-2 times, the rotation process should be as slow as 
possible and nearly uniform.,The time for one rotation about 10 seconds;

6. After step 5, the user's magnetic calibration score will be refreshed, indicating that the 
calibration is successful;

7. To save the calibration results, click "Save All"

Calibration method （A） Plane calibration 
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  （B） Polyhedral calibration 

     （C) Modbus Command calibration
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（二） 多面校准

1、将罗盘与产品的接口正确连接并固定放置在使用环境中，校准时操作者不要携带铁质类、

电子类（如钥匙、手机等）有磁物品。

2、打开Woosens电子罗盘用户软件调试界面，点击“打开串口”（默认串口波特率为19200）

接通罗盘后，软件界面显示当前磁罗盘输出的航向角、俯仰角和横滚角的实际角度值。校正模式

选择 3D Full 多点，校正点数为24（如不是可另外设置）

3. 点击“进入校正”；

4. 产品置于水平状态，安装面朝上，旋转一周分别采集前后左右等4个不同方向的数据，每个方

向约停顿1~2S等待采集校正点，当前放置位置数据采集成功后，软件界面上“当前校正点数”会自

动加1；

5. 产品置于水平状态，安装面朝下，方法同步骤4；

6. 产品置于垂直状态，安装面正面朝前，方法同步骤4；

7. 产品置于垂直状态，安装面在左方，侧边朝前，方法同步骤4；

8. 产品置于垂直状态，安装面在右方，侧边朝前，方法同步骤4；

9. 产品置于垂直状态，安装面背面朝前，方法同步骤4；

其中步骤4，5，6，7，8，9可以任意交换顺序，六面参考如下图。

10. 用户磁校正评分重新被刷新后，表示校准成功；

11.保存校准结果，点击“全部保存”；

Room 302, Kanghesheng bldg, New Engergy 
Innovation Industrial Park, No.3009, Shahe 
West Rd, Nanshan Distirct, Shenzhen 
518055, P. R, China. 
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（三) Modbus命令校准

1、设置0027H寄存器(Option)，具体寄存器说明请参考罗盘寄存器地址表。

2、设置0021H寄存器(Cal)，写入值4D53H，模块开始校准并锁死该寄存器的值(4D53H)。

3、移动模块到相应的位置并保持静止不动。程序读取001FH寄存器(LayCnt)，低字节为已校准

的点数 Cnt，Cnt等于255表示校准失败。高字节为当前停留的位置Lay，Lay等于255表示非静止状

态，Lay等于设定 校准总点数Num表示静止且无法判断当前位置(需要变换位置解决)，Lay小于设定

校准总点数Num表示对应的 位置(从0到设定校准总点数减去1)。在自动采样模式下，模块若静止不

动则每2秒模块会采样数据一次，后值会覆盖前值，若移动到下一个采样点位置，模块会等待静止再

采样，每采样一个点，Cnt会加1。在手动采样 模式下,当Lay小于Num减1时，需要设置0020H寄存

器(PickPos)进行采样,高字节为Pick,低字节为Pos,pick写 入小于Num的值会将Pos指向Pick所指的

位置,并将采样数据写到该位置; 写入等于Num的值会将采样数据写到 Pos所指的位置后并将Pos加1;

写入其它值无效。

4、重复采样过程直至采样完成计算结果。校准成功可以读取001E寄存器(CalScoreAM)，得到

校准评分 评分越低越好，如果只校准一个传感器，那么另一个传感器的评分为0，如果校准失败，

该寄存器的值不更新。若中途若发现不对可以设置0021H寄存器(Cal)，写入值4D43H，取消并退出

校准程序，然后可以重新开始校准。

5、如果校准成功，可以设置0022H寄存器(Cmd)，写入值5553H保存校准结果。
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WMC系列三维电子罗盘通信协议采用标准的MDOBUS-RTU协议，便于客户与系统中其他标准
串口设备兼容。

通 讯 协 议

数据帧格式

Addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs  Hi

Data #of 
regs  Lo CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 03H 01H 08H 00H 02H 44H 35H

Addr：

Fun：

Data addr reg Hi： 

Data addr reg Lo： 

Data #of regs Hi：  

Data #of regs Lo：  

CRC16 Lo:

CRC16 Hi:

从机地址

功能码

数据起始地址 寄存器高字节

数据起始地址 寄存器低字节

数据读取个数 寄存器高字节

数据读取个数 寄存器低字节

低字节

循环冗余校验 高字节

寄存器地址请参考附表，以下对几个常用的指令进行说明

1．读取方位角数值

发送命令：01 03 00 0A 00 03 25 C9

以上例子中，
航向角:0x2328,十进制9000，航向角为90.00 
俯仰角:0x03E8,十进制1000，航向角为10.00
横滚角:0xFC18,补码表示负数，航向角为-10.00

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr reg 
Lo

Data #of regs 
Hi

Data #of 
regs Lo

CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 03H 00H 0AH 00H 03H 25H C9H

应答命令：01 03 06 23 28 03 E8 FC 18 87 5A

addr Fun
Byte 

Count
Data1 Lo ~Hi Data2 Lo~Hi Data3 Lo~Hi CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 03H 06H 23H 28H 03H E8H FCH 18H 87H 5AH

命令格式
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３．设置校正模式

发送命令：01 10 00 27 00 01 02 00 18 A0 8D

应答命令：01 10 00 27 00 01 B1 C2

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

Value Hi Value Lo CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 27H 00H 01H 02H 00H 18H A0H 8DH

以上例子中其中00 18为数据位，包含设置校正模式为3D FULL多点，自动采样模式，校正数组索引为0，校正

点数为24

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 27H 00H 01H B1H C2H

2．设置通讯速率

发送命令：01 10 00 25 00 01 02 04 00 A3 A5

以上例子中04 00：设置波特率为19200，参考寄存器表1，设置前请读取config寄存器的值，只能设置
bit[10:8]确保设置波特率寄存器的其他位不受影响

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

Value Hi Value Lo CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 25H 00H 01H 02H 04H 00H A3H A5H

应答命令：01 10 00 25 00 01 10 02

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

01H 10H 00H 25H 00H 10H 02H

４．进入校正指令

发送命令：01 10 00 21 00 01 02 4D 53 D5 8C

应答命令：01 10 00 21 00 01 51 C3

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

Value Hi Value Lo CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 21H 00H 01H 02H 4DH 53H D5H 8CH

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 21H 00H 01H 02H 51H C3H
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５．  读取校准状态寄存器
 同时读取寄存器0x001E,0x001F的状态

发送命令：01 03 00 1E 00 02 A4 0D

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 03H 00H 1EH 00H 02H A4H 0DH

应答命令：01 03 04 00 00 00 01 3B F3

addr Fun Byte Count Data1 Lo ~Hi CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 03H 04H 00H 00H 00H 01H 3BH F3H

返回数据中，01为地址，03为读操作指令，06位返回数据的字节数，00 0C（为0x001E寄存器的值，表
示校准分数，如果之前校正过且保存，当前显示为上一次校正的得分，校准完成之前可忽略）。
00 01（为0x001F的值）表示校正点已采样点数以及当前校正状态，其中高字节为FF时，不能进行采样，需等
待稳定后，高字节数值小于或等于已采样点数才能采样，低字节01表示已采样1个点，采样一个点后，可继续
进行到下一个位置的采样。

６．保存设置及校准结果指令
校正完成后，需发送保存校准结果指令

发送命令：01 10 00 22 00 01 02 55 53 DF BF

应答命令：01 10 00 22 00 01 A1 C3

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

Byte 
Count

Value Hi Value Lo CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 22H 00H 01H 02H 55H 53H DFH BFH

以上例子中55 53是保存校正指令的命令，对之前校正数据进行保存，退出校正模式。

addr Fun Data addr 
reg Hi

Data addr 
reg Lo

Data #of 
regs Hi

Data #of 
regs Lo

CRC16 Lo CRC16 Hi

01H 10H 00H 22H 00H 01H A1H C3H

Room 302, Kanghesheng bldg, New Engergy 
Innovation Industrial Park, No.3009, Shahe 
West Rd, Nanshan Distirct, Shenzhen 
518055, P. R, China. 
TEL:+86-755-83439588 



www.woosens.com

地址 读写 名称 类型 说明

0000H RO Float32 保留

0002H RO Float32 保留

0004H RO Float32 保留

0006H RO Float32 保留

0008H RO UInt16 保留

0009H RO Inclination Int16 磁倾角输出：-9000到+9000, 对应-90.00到+90.00度

000AH RO Yaw Int16
航向角: 0(-18000)到35999(+18000)对应0.00(-180.00)到359.99
(+180.00)度，见寄存器Config[bit13];

000BH RO Pitch Int16
俯仰角: -9000(-18000)到9000(+18000)对应-90.00(-180.00)到+90.00
(+180.00)度，见寄存器Config[bit14];

000CH RO Roll Int16 横滚角: -18000到+18000对应-180.00到+180.00度;

000DH RO Disturbance Uint16 磁干扰大小

000EH RO Uint16 保留

000FH RO Uint16 保留

0010H RO MX Int16 磁力计X轴原始值

0011H RO MY Int16 磁力计Y轴原始值

0012H RO MZ Int16 磁力计Z轴原始值

0013H RO Uint16 保留

0014H RO AX Int16 加速度计X轴原始值

0015H RO AY Int16 加速度计Y轴原始值

0016H RO AZ Int16 加速度计Z轴原始值

0017H RO Uint16 保留

0018H RO Int16 保留

0019H RO Int16 保留

001AH RO Int16 保留

001BH RO Uint16 保留

001CH RO Uint16 保留

001DH RO CalScoreF Uint16 低字节: 自由校准磁力计得分, 高字节: 保留, 读为0;

001EH RO CalScoreAM Uint16 低字节: 用户校准磁力计得分, 高字节: 用户校准加速计得分;

001FH RO LayCnt Uint16
低字节: 校准采样计数Cnt, 255表示校准失败。高字节:校准放置位置Lay, 
255表示数 据不稳定;等于校准点数表示稳定但无法判断位置; 小于校准点数
表示相对应的位置

0020H RW PickPos Uint16

低字节: 采样位置Pos, 高字节:采样选取Pick(手动)，读为255时方可写入，写
入小于校 准点数num的值会将Pos指向Pick所指的位置,并将采样数据写到该
位置; 写入等于校准 点数num的值会将采样数据写到Pos所指的位置后并将
Pos加1;写入其它值无效

0021H RW Cal Uint16
00xxH->命令成功,返回xx待命; FFxxH->命令失败,返回xx待命;
4D53H->进入校准模式; 4D43H->校准取消;

0022H RW Cmd Uint16
00xxH->命令成功返回xx待命, FFxxH->命令失败返回xx待命,4E53H->置 北, 
4E43H->清 北, 4253H->置 偏, 4243H->清 偏,5552H->复位,5553H->保存, 
554CH->载入, 5544H->默认值;

0023H RW UInt16 保留

0024H RW Addr UInt16 低字节: modbus地址(1-254), 高字节: 保留, 读为0;

罗盘寄存器地址表：

Room 302, Kanghesheng bldg, New Engergy 
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地址 读写 名称 类型 说明

0025H RW Config UInt16

bit[4:0]: 安装方式(0~23);
bit[7:5]: 滤波系数n(2^n);
bit[10:8]: Baud(0->2400, 1->4800, 2->9600, 3->14400, 4->19200,

5->38400, 6->57600, 7->115200);  bit[12:11]: 
ODR(0->10Hz, 1->25Hz, 2->50Hz, 3->50Hz);
bit[13]: 0->Yaw 0~360 度 , 1->Yaw +/-180 度 ;  bit[14]: 0->Pitch +/-
90 度 , 1->Pitch +/-180 度 ;  bit[15]: 0->Free Cal Disable, 1->Free 
Cal Enable;

0026H RW Ctrl UInt16 保留

0027H RW Option UInt16

bit[7:0]: 校准点数(多点模式)num;  bit[10:8]: 校 准 组 数 索 引 idx;  
bit[11]: 0->自动采样, 1->手动采样;
bit[15:12]: 校准模式 (0->3D Full多点, 1->3D Hard多点,  2->3DLimit多
点, 3->2D Full多点, 4->3D Full转圈,
5->3D Hard转圈, 6->3D Limit转圈, 7->2D Full转圈,
8->ACC Only, 9->ACC+MAG);

0028H RW Declination Int16 磁偏角设置(+E|-W): -18000到+18000对应-180.00到+180.00度;

0029H RW Inclination Int16 磁倾角设置(+D|-U): -9000到+9000对应-90.00到+90.00度;

002AH RW Yawbias Int16 航向角偏移: -18000到+18000对应-180.00到+180.00度;

002BH RW Pitchbias Int16 俯仰角偏移: -18000到+18000对应-180.00到+180.00度;

002CH RW Rollbias Int16 横滚角偏移: -18000到+18000对应-180.00到+180.00度;

002DH RW User UInt16 开放给用户使用, 可保存;

002EH RW UInt16 保留

002FH RW UInt16 保留

罗盘寄存器地址表

Room 302, Kanghesheng bldg, New Engergy 
Innovation Industrial Park, No.3009, Shahe 
West Rd, Nanshan Distirct, Shenzhen 
518055, P. R, China. 
TEL:+86-755-83439588 




