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新型驱动相位控制技术提高硅微机械陀螺仪稳定性的方法

夏国明　 杨　波　 王寿荣

（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：为了增强硅微机械陀螺仪的零偏稳定性，减少其受温度的影响，从数字信号处理的角度提出了一种提高驱

动模态驱动相位精确度的方法．通过零偏信号生成的原理，分析出驱动相位的偏差是影响其性能的主要因素．采
用基于ＦＰＧＡ数字信号处理实现方式的锁相环闭环控制原理，实现了对驱动相位的精确控制．给出了一种抑制
相位误差的解调方法．对比模拟电路，新型数字电路很好地抑制了零偏的漂移，零偏稳定性由６０°／ｈ提高到１９
°／ｈ．新的数字控制方法显著提高了对驱动相位的控制精度，达到了增强零偏稳定性的目的．
关键词：硅微机械陀螺仪；零偏漂移；驱动相位控制；现场可编程门阵列
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