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硅微陀螺仪正交误差和失调误差抑制线路

杨　波 　周百令　 王寿荣

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：分析了正交误差和失调误差产生的原因，推导了正交误差和失调误差的表达式．开环系统分析表明，为了
避免开环系统出现谐振峰，两模态（驱动模态与敏感模态）频差 δｆ必须小于１／（２Ｑｙ）．为了消除正交误差、失调
误差及电容传感器自身非线性的影响，设计了一个可实现正交误差校正的闭环反馈电路．实验结果表明，正交误
差和失调误差得到较好抑制．与开环检测相比，闭环反馈回路将标度因数非线性从１６０２％减少到０３５％，将最
大测量范围从±２７０（°）／ｓ扩展到±３７０（°）／ｓ，将零偏稳定性从１５５２（°）／ｈ提高到６０６（°）／ｈ．
关键词：硅微陀螺仪；正交误差；失调误差；闭环反馈；零偏稳定性
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