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基于 ＢＰ神经网络的硅微陀螺仪温度补偿方法
夏敦柱　 王寿荣 　周百令

（东南大学微惯性仪表与先进导航技术教育部重点实验室，南京 ２１００９６）

摘要：研究了硅微陀螺的温度特性，提出了硅微陀螺仪的温度补偿方法．首先，采用开环电路测试了微陀螺仪的
谐振频率和品质因素随温度变化的情况，并采用闭环电路测试了微陀螺整机零偏随温度变化规律．然后，为研
究降低温度对微陀螺性能的影响，提出了一种基于误差反向传播（ＢＰ）神经网络的温度补偿方法．通过 Ｍａｔｌａｂ
仿真，基于ＢＰ神经网络温度补偿的优化模型经过４步就得到很好训练，并使全温范围内微陀螺零偏的目标误
差达到０００１．该补偿方法实时运行试验结果表明，环境温度在 ４０～８０℃变化过程中，微陀螺仪的最大零偏
经过补偿能从１２４３（°）／ｓ降低到 ０７５（°）／ｓ，从而大大提高了微陀螺仪的零偏稳定性．
关键词：硅微陀螺仪；温度特性；误差反向传播神经网络；温度补偿
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