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一种阵列式MEMS陀螺仪高精度数据融合方

法

(57)摘要

本发明提出一种阵列式MEMS陀螺仪高精度

数据融合方法，该方法采用基于改进卡尔曼滤波

的多级分布式数据融合技术，在多传感器数据进

入融合中心前，设计第一级卡尔曼滤波器对各个

传感器进行局部最优估计，获取阵列中单个陀螺

的第一级估计值，再将处理后的信息送入第二级

融合中心进行处理，最终获取优化后的高精度的

角速度输出值。同时，在卡尔曼滤波过程中利用

滤波增益的稳态值进行角速度的估计，避免了每

步对增益和均方差的计算，优化处理过程的复杂

度和运算量，更利于陀螺阵列的实时处理。本方

法对于降低MEMS陀螺仪随机误差并提高MEMS陀

螺仪检测精度有显著效果。

权利要求书5页  说明书11页  附图3页

CN 119203023 A

2024.12.27

CN
 1
19
20
30
23
 A




	同行专家业内评价_20250312 (1)
	代表作专利样机证明2
	2024112073030
	扉页

	22260115 张一帆 产品与样机证明材料  




